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DESCRIPCION
Método para el mantenimiento de un cierre deslizante montado en la espita de un recipiente para metal fundido

La invencién se refiere a un método para el mantenimiento de un cierre deslizante montado en la espita de un
recipiente para metal fundido segun la reivindicacion 1.

Se conocen cierres deslizantes en la espita de recipientes para metal fundido en muchas realizaciones diferentes,
basicamente siendo éstos posiblemente cierres deslizantes con una unidad de deslizador ajustable linealmente
(véase, por ejemplo, el documento EP-A-0 875 320) o cierres deslizantes giratorios (véase, por ejemplo, el
documento CH-A-649 149). Tal como se conoce ampliamente, los componentes refractarios de estos cierres
deslizantes, en particular, las placas de cierre, aunque también sus cubiertas de espita y las cubiertas en la salida de
recipiente, estan sometidos a un intenso desgaste y deben inspeccionarse de vez en cuando y, si es necesario,
cambiarse. El recipiente vaciado, por ejemplo, la llamada cuchara, se lleva junto con el cierre deslizante a un punto
de mantenimiento, la llamada posicién de cuchara, en la que se limpia la cuchara situada horizontalmente, se abre el
cierre deslizante, y los componentes individuales que, si es necesario, deben sustituirse, se desmontan usando
herramientas apropiadas, se realizan operaciones de limpieza y a continuacién se ensamblan de nuevo los
componentes o las piezas de repuesto para éstos. En la jerga del especialista este mantenimiento también se llama
preparacion. Estas operaciones de mantenimiento y preparacion deben llevarse a cabo de manera manual. El modo
en que se abre el cierre deslizante y los medios para abrir y cerrar el cierre deslizante dependen del disefio del cierre
respectivo.

Un cierre deslizante dotado de una unidad de deslizador ajustable linealmente se acciona, tal como se describe, por
ejemplo, en el documento EP-A-0 875 320, por medio de una unidad de piston/cilindro que puede montarse en el
cierre deslizante para abrir o cerrar el canal de vertido. A diferencia del cierre deslizante, la unidad de piston/cilindro
no esta siempre unida a la cuba, sino que permanece, una vez retirada de nuevo del cierre deslizante, sobre la
unidad de vertido o en la posicién de cuchara en la que va a tener lugar la apertura y cierre del canal de vertido.
Cuando se monta en el cierre deslizante, el cilindro se inserta en un retenedor en la carcasa de deslizador y se
sujeta de manera segura en posicién en ésta mientras que el vastago de accionamiento se acopla a la unidad de
deslizador. La carrera de la unidad de deslizador para abrir y cerrar el canal de vertido esta restringida por un perno
de limitacidon de carrera. Si van a cambiarse las placas de cierre, se retira el perno de limitacion de carrera y se
empuja la unidad de deslizador hacia fuera sobre la Unica posicion de limite tras lo cual se libera de la carcasa de
deslizador y se extrae mediante pivotado en relacién con ésta, y es posible acceder a las placas de cierre.

Con un dispositivo de cambio segun la publicacion JP-A-10263796 para cambiar un material refractario en un cierre
deslizante montado en una cuchara de acero, se proporcionan una fase mévil sobre railes y un robot dispuesto
sobre éstos que puede equiparse con diversas herramientas. Ademés, se proporcionan placas de deslizador y
depositos de cubierta ademas del robot sobre esta fase.

El objeto que constituye la base de la presente invencion es proporcionar un método del tipo especificado al inicio
con el que pueden facilitarse sustancialmente las operaciones de mantenimiento y preparacion.

Este objeto se consigue segun la invencién mediante un método con las caracteristicas segun la reivindicacion 1.
Otras realizaciones preferidas del método segun la invencion son objeto de las reivindicaciones dependientes.

Se obtienen ventajas con este método segun la invencion, por un lado que se necesita menos personal para llevar a
cabo las operaciones de mantenimiento y preparacion, lo que reduce los costes, garantizandose también que las
operaciones se desarrollen sin ningun error. Ademas, existe un nivel mas alto de seguridad en el trabajo que con las
preparaciones convencionales porque los operadores ya no necesitan llevar a cabo el trabajo directamente en frente
de la cuchara caliente.

A continuacion se describe la invencion en mayor detalle por medio de los dibujos. Estos muestran lo siguiente:

la figura 1, un método segun la invencion para el mantenimiento de un cierre deslizante;

la figura 2, una vista longitudinal de una realizacién a modo de ejemplo de un cierre deslizante en la espita de un
recipiente parcialmente ilustrado para metal fundido; y

la figura 3, un método segun la invencién con una posicion de cuchara que comprende varias cucharas.

La figura 2 muestra una parte de un recipiente 10 para metal fundido, la llamada cuchara, en cuya espita esta
montado un cierre 20 deslizante. El recipiente 10 tiene una camisa 11 de acero exterior, un recubrimiento 12
refractario incrustado en ésta, y una salida 14 formada a partir de ladrillo 15 perforado refractario y una cubierta 16
refractaria insertada en este Ultimo.
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El cierre 20 deslizante puede ser, por ejemplo, el cierre deslizante conocido a partir del documento EP-A-0 875 320 y
que también se describe en detalle en el documento EP-B-0 277 146. Este comprende una parte 21 de carcasa
superior con una placa 23 de cierre refractaria insertada en su interior y un armazén 22 de carcasa con una unidad
25 de deslizador unida de manera liberable en su interior en la que se inserta una placa 24 de deslizador refractaria
a la que se une una cubierta 28 de espita refractaria. Al mover la unidad 25 de deslizador, la salida 14 y un canal
14a de vertido pueden llevarse desde la posicion de apertura ilustrada en la figura 2 a una posicién cerrada o de
estrangulacion (y viceversa).

El ajuste lineal de la unidad 25 de deslizador se implementa por medio de una unidad 30 de pistén/cilindro que se
dispone de manera desmontable en un retenedor 28 embridado en la parte 21 de carcasa superior, es decir, a
diferencia del cierre 20 deslizante, la unidad 30 de pistén/cilindro no permanece constantemente sobre el recipiente
10, sino que se deja en el estado de vertido o también en el punto de mantenimiento, la llamada posicién de
cuchara. La parte de cilindro de la unidad 30 de pistdn/cilindro se empuja hacia el interior del retenedor 28, un
vastago 32 de accionamiento de ésta se acopla entonces a un vastago 27 de accionamiento de la unidad 25 de
deslizador por medio de un acoplamiento 40.

La carrera de la unidad 25 de deslizador para el ajuste desde la posicion de apertura mostrada a la posicion de
cierre esté restringida por un perno 56 de limitacion de carrera que se inserta de manera retirable en el retenedor 28
y pasa a través de una abertura longitudinal en el vastago 27 de accionamiento. El perno 56 de limitacion de carrera
puede desengancharse de la abertura longitudinal si, por ejemplo, va a tener lugar un cambio de placa de cierre. La
unidad 25 de deslizador puede moverse entonces mas alla de la posiciébn de cierre sobre carriles guia
correspondientes y liberarse del armazén 22 y de la parte 21 de carcasa superior y extraerse mediante pivotado en
relacién con ésta.

Con la realizacion mostrada en la figura 2 la unidad 25 de deslizador se extrae mediante pivotado hacia abajo
alrededor de un eje horizontal A, pero también puede preverse que se extraiga mediante pivotado hacia el lado. En
la posicion de cuchara ya mencionada, en la que tiene lugar el mantenimiento del recipiente 10 y del cierre 20
deslizante, el recipiente o la cuchara 10 se llevan a una posicién horizontal y la direcciéon de movimiento de la unidad
25 de deslizador se extiende verticalmente de modo que en la realizacion segun la figura 1, la unidad 25 de
deslizador puede pivotarse horizontalmente, y esto estd asociado con poco gasto de energia.

En la posicién de cuchara, las placas 23, 24 de cierre refractarias sometidas a un alto grado de desgaste, la cubierta
de espita refractaria y la cubierta 16 refractaria para la salida 14 de recipiente en particular se inspeccionan
respectivamente y, si es necesario, se sustituyen. Sin embargo, también se sustituyen diversas otras piezas tales
como anillos ceramicos, dispositivos de seguridad frente a perforaciones, conos de lavado refractarios, etc. Hasta
ahora era normal llevar a cabo el desensamblaje de componentes, las operaciones de mantenimiento y el
reensamblaje o sustitucion de componentes de manera manual.

De acuerdo a la invencion, segin la figura 1, se proporciona un método para el mantenimiento de la espita de
recipiente y del cierre 20 deslizante montado en la espita del recipiente 10 para la posicion de cuchara, de la que
una realizacion a modo de ejemplo se indica en la figura 2. El método comprende un robot 60 dotado de un sistema
61 automatico de cambio de garra que se dispone en una célula 62 de robot definida por los recintos 63 protectores,
rodeados por al menos un depdsito 65, 66 de herramientas, al menos un depdsito 67 de piezas de repuesto,
diversos almacenes y/o almacenes 69, 70 intermedios, recipientes 71, 72 de residuos, etc., también se proporcionan
puntos de conexion de corriente, aire comprimido, oxigeno, aceite hidraulico, etc. El robot estad conectado
operativamente a una unidad 75 de control que, junto con un panel 89 de operador, esta instalada en un armario de
conmutadores independiente fuera de la célula 62 de robot.

La célula 62 de robot puede introducirse a través de una puerta 76 que puede bloquearse antes y durante el uso del
robot. Las piezas de repuesto se suministran posteriormente a través de una puerta 77 adicional.

El robot 60 comprende esencialmente una base 60a, un brazo 60b lateral sobre esta Ultima que puede girar
alrededor de un eje vertical con una unidad 60d de piston/cilindro y un cojinete 60c de pivote, un brazo 60e
longitudinal montado de manera pivotante sobre este Ultimo, un brazo 60f adicional que se sujeta de manera
giratoria en el extremo del brazo 60e longitudinal, una ménsula 60g sujeta de manera flexible en el brazo 60f
adicional, y el sistema 61 de cambio de garra que puede pivotar dentro de este Ultimo. La unidad 60d de
piston/cilindro dispuesta hacia el lado del brazo 60b lateral se usa para ajustar el brazo 60e longitudinal. Por lo
demas, el robot 60 tiene motores adicionales e instrumentos de medicién de posicidon que no se muestran en detalle.

Por medio de su construccion, el robot 60 puede detectar automaticamente la posicién exacta del recipiente 10 o del
cierre 20 deslizante, para lo que puede acoplarse una camara al sistema 61 automatico de cambio de garra. Si una
cuchara 10 se encuentra en la posiciéon de cuchara, el operador inicia el ciclo. El robot 60 conecta la camara que
identifica la posicion de cuchara y el nimero de cuchara y por medio de lo cual se emite una sefial para abrir la
proteccion 79 frente al calor. La camara se sitia entonces a una pequefia distancia en frente de la guia de
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deslizamiento, y se identifica y se establece la posicion de deslizamiento exacta. Tras identificar la posicion, el robot
60 pone la camara de vuelta en el depésito de herramientas correspondiente.

La célula 62 de robot esta equipada con medios para abrir y cerrar el cierre 20 deslizante, por ejemplo, con la unidad
30 de piston/cilindro ya mencionada, que se coloca en un almacén 70 en forma de retenedor. El robot 60 puede
retirar la unidad 30 de piston/cilindro del almacén 70 con unas pinzas, insertarla en el retenedor 28, y acoplarla a la
unidad 25 de deslizador. Por medio del robot 60, también se proporciona la conexion a una fuente de presion para la
unidad 30 de piston/cilindro; mangueras hidraulicas correspondientes estan suspendidas de horcas 80 por encima
de la célula 62 de robot. Por medio del robot 60, el perno 56 de limitacion de carrera también se engancha con o se
desengancha del vastago 27 de accionamiento.

Antes de abrir el cierre 20 deslizante, se examina preferiblemente una bobina de medicién para establecer residuos,
instalada en la zona de la salida 14 de recipiente. El robot 60 acopla una placa de herramienta con un instrumento
para someter a prueba la bobina de medicion y la acopla a un conector en el lado de cuchara. La unidad 75 de
control proporciona al instrumento de evaluacion una sefial de inicio, se llevan a cabo las pruebas de linea y
resistencia, y el resultado enviado de vuelta desde el instrumento de evaluacion a la unidad de control se visualiza
en el panel 89 de operador. Con un resultado negativo la bobina de medicién debe cambiarse en el taller.

Tras emitirse una sefial para abrir el cierre deslizante por la unidad 75 de control y tras haberse abierto el canal 14a
de vertido, se implementa la limpieza del canal 14a de vertido con el robot 60. Como herramientas se usan lanzas de
oxigeno por medio de las cuales el canal 14a de vertido puede limpiarse por quemado. El robot 60 introduce la lanza
cada vez mas en el canal 14a de vertido. Si el robot se introduce completamente con la lanza, arrastra esta Ultima de
vuelta fuera del canal. Antes de que el robot 60 coloque la lanza de oxigeno respectiva de vuelta en el depdsito 66
de herramientas previsto para estas Ultimas, se somete a prueba la longitud de la lanza en una barrera ligera. Si la
lanza es mas corta que la longitud del canal de vertido, el robot descartara esta Ultima a un recipiente de residuos y
limpiara por quemado el canal 14a de vertido otra vez con una nueva lanza.

Para examinar el estado de los componentes refractarios que, si es necesario, van a sustituirse, el robot 60 se lleva
a una posicion inicial y la puerta 76 de acceso se desbloquea, tras lo cual el operador puede entrar en la célula 62
de robot e implementar la inspeccién de una manera conocida per se. Se comprueba el estado del canal de vertido,
de la cubierta 26 de espita y de la placa 24 de deslizador. Para comprobar el estado de la cubierta 16 de salida de
recipiente, las placas 24, 23 de cierre deben desmontarse o se cambia automaticamente tras un nimero especifico
de pasadas. Tras esta comprobacion, el operador abandona la célula 62 de robot, bloquea la puerta 76 de acceso, e
introduce el escenario que debe implementarse en el panel 89 de operador, tras lo cual el robot se pone en marcha
pulsando una tecla. Pueden seleccionarse los siguientes escenarios en este caso:

Escenario 1: ninguna accién adicional

Escenario 2: cambio de la cubierta 26 de espita (etapas de trabajo: retirada de la cubierta 26 de espita vieja,
instalacion de una cubierta 26 de espita nueva)

Escenario 3: cambio de la cubierta 26 de espita y de las placas 23, 24 de cierre (etapas de trabajo: retirada de la
cubierta 26 de espita vieja, retirada de las placas 23, 24 de cierre viejas, instalacién de las placas 23, 24 de cierre
nuevas; instalaciéon de una cubierta 26 de espita nueva)

Escenario 4: cambio de la cubierta 26 de espita, de las placas 23, 24 de cierre y de la cubierta 16 de salida de
recipiente (etapas de trabajo: retirada de la cubierta 26 de espita vieja, retirada de las placas 23, 24 de cierre viejas,
retirada de la cubierta 16 de salida de recipiente, insercién de una cubierta 16 de salida de recipiente nueva,
instalacion de placas 23, 24 de cierre nuevas; instalacion de una cubierta 26 de espita nueva)

Tras cerrar cada uno de estos escenarios, se cierra el cierre 20 deslizante y se desensambla la unidad 30 de
piston/cilindro.

Ademas de cada uno de estos escenarios, por medio del robot 60 puede implementarse un cambio de un cono de
lavado conocido per se y no evidente en el dibujo, y que se instala directamente junto a la salida 14 en el recipiente
10 y se usa para manipular el metal fundido.

Debe aplicarse mortero a algunas piezas de repuesto tales como la cubierta 26 de espita, la placa 23 de cierre fijada
de manera segura, la cubierta 16 de salida de recipiente, el cono de lavado, anillos ceramicos, dispositivos de
seguridad frente a perforaciones o similares antes de la instalacion. Para ello, se proporciona una estacion 85 de
mortero en el método segun la invencion. El robot 60 atraviesa por debajo de un dispositivo de proyeccién de
mortero con estas piezas de repuesto, depositandose entonces las piezas de repuesto dotadas de mortero en un
almacén intermedio hasta que se instalan. Para estas operaciones también puede usarse el tiempo en el que no hay
ninguna cuchara en la posicion de cuchara.
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Las herramientas disponibles en el depodsito 65 de herramientas estan equipadas respectivamente, de manera
ventajosa, con un adaptador 86, y esto simplifica el agarre de éstas por el robot 60.

Cuando se cambia la cubierta 26 de espita, se suelta un anillo de transporte de la misma mediante giro usando una
herramienta apropiada, la cubierta 26 de espita se coloca en un gancho, se tira al recipiente 71 de residuos, y la
herramienta se deposita con el anillo de transporte.

Cuando se desmontan las placas 23, 24 de cierre, se retira el perno 56 de limitacion de carrera y se deposita usando
una herramienta apropiada, y la unidad 25 de deslizador se suelta de la manera ya descrita anteriormente y se
extrae mediante pivotado alrededor del eje A (las piezas articuladas previstas también pueden verse en la figura 2).
Las placas 23, 24 de cierre se agarran una tras otra con unas pinzas de tres mordazas en el orificio de canal de
vertido, se retiran y se desechan en uno de los recipientes 71, 72 de residuos.

Para desmontar la cubierta 16 en las salida 14 de recipiente, el robot 60 conecta una herramienta operada
hidrdulicamente, pasa con sus mordazas a través del canal 14a de vertido, separa éste y extrae la cubierta 16 del
ladrillo 15 perforado y desecha la cubierta 16 en el recipiente de residuos. Si es necesario, la cubierta 16 debe
retirarse usando un mazo. El ladrillo 15 perforado se limpia usando un cepillo de alambre, un mazo o una fresa, y
después se limpia por soplado con aire comprimido.

Antes de instalar una nueva cubierta 16 en la salida 14 de recipiente se inserta una masa de grafito en el ladrillo 15
perforado por medio del robot 60. Tras esto se instala una cubierta 16 nueva dotada de mortero. El robot espera un
tiempo de curado de aproximadamente 1 min. El mortero se retira de la superficie de apoyo para la placa 23 de
cierre fijada de manera segura usando aire comprimido. Para la instalacion de nuevas placas 23, 24 de cierre, la
cabeza de la cubierta 16 se limpia con un cepillo de alambre giratorio y a continuacién con aire comprimido si no se
ha implementado un cambio de cubierta previamente. El robot 60 agarra una nueva placa 24 de deslizador del
depdsito 67 de piezas de repuesto y la coloca en la unidad de deslizador abierta. A continuacion se inserta una placa
23 de cierre fijada de manera segura dotada de mortero.

El canal de vertido se limpia usando aire comprimido. Tras retirar una pieza de blogueo, se cierra el cierre 20
deslizante y se lleva la unidad 25 de deslizador a la posicion de vertido tras lo cual se instala el perno 56 de
limitacion de carrera.

Para la instalacion de una cubierta 26 de espita nueva, en primer lugar el robot 60 limpia un soporte correspondiente
en la placa 24 de deslizador siempre que ésta no se haya cambiado previamente. Entonces se proyecta la masa de
grafito sobre el soporte. A continuacion se insertan una cubierta 26 de espita nueva dotada de mortero y el anillo de
transporte, y se coloca el anillo de transporte. El canal 14a de vertido se limpia de mortero con aire comprimido.

Tras cerrar el cierre 20 deslizante y el canal 14a de vertido y desacoplar y depositar la unidad 30 de piston/cilindro,
se cierra la proteccion 79 frente al calor.

Segun la figura 3, un método 50 segun la invencién esta dotado de una posicién de cuchara que puede, por ejemplo,
alojar cuatro cucharas 10 separadas la misma distancia para mantenimiento. Estas cucharas 10 generalmente son
de las mismas dimensiones. Preferiblemente, para estas 4 cucharas, se prevén dos robots que tienen el mismo
disefio que el de la figura 1. Por tanto, no se describen con todo detalle. De nuevo estos robots 60, que tienen los
depositos 65, 66, 67 asignados, se disponen respectivamente dentro de una célula 62 de robot definida por recintos
63 protectores.

Ademas, este método esta caracterizado porque un dispositivo 40 de retirada de cubierta movil se dispone en el
lateral de la cuchara 10 de manera opuesta al robot 60. Este dispositivo 40 de retirada de cubierta se sujeta sobre un
carro 45 mediante un vastago 43, estando guiado el carro 45 de manera ajustable sobre railes 41, 42 que se
extienden junto a las cucharas 10. Se dota a un brazo 46 sujeto en el vastago 43 que se extiende en el interior de la
cuchara en su cabeza de una herramienta correspondiente (no se muestra en detalle).

Con este dispositivo 40 de retirada de cubierta, las cubiertas 16 refractarias que forman la espita de las cucharas 10
y los ladrillos 15 perforados refractarios (véase la figura 2) pueden retirarse mediante taladrado o similar. Sin
embargo, también puede concebirse con este tipo de dispositivo mejorar el recubrimiento 12 de cuchara o retirar uno
0 mas conos de lavado en la base de la cuchara. Este dispositivo 40 puede moverse sobre los railes 41, 42 de
cuchara a cuchara, y asi sélo se requiere uno.

Este tipo de método 50 es adecuado para instalaciones de colada continua con varias lineas con las que se requiere
de manera correspondiente mas capacidad de las cucharas. En cuanto una cuchara 10 ha quedado lista para el
funcionamiento de nuevo por el robot 60 respectivo, una grda puede llevarse esta cuchara y la siguiente cuchara 10,
que se encuentra fuera, se lleva a la ubicacién del robot.
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REIVINDICACIONES

Método para el mantenimiento de un cierre (20) deslizante montado en la espita de un recipiente (10) para
metal fundido, en el que el cierre (20) deslizante tiene una parte (21) de carcasa con una placa (23) de
cierre refractaria insertada en su interior, y un armazén (22) de carcasa con una unidad (25) de deslizador
unida de manera liberable en su interior, en el que se inserta una placa (24) de deslizador refractaria, a la
que esta unida una cubierta (26) de espita refractaria, en el que el ajuste lineal de la unidad (25) de
deslizador se implementa por medio de una unidad (30) de pistén/cilindro, que a diferencia del cierre (20)
deslizante no permanece constantemente sobre el recipiente (10), sino que se deja en el estado de vertido,
en el que para la limitacién de una unidad (25) de deslizador operable por la unidad (30) de pistén/cilindro y
la apertura o cierre de un canal (14a) de vertido se proporciona un perno (56) de limitaciéon de carrera, en el
que el equipo para el mantenimiento con al menos un depésito (65, 66) de herramientas, con al menos un
depdsito (67) de piezas de repuesto y con al menos un robot (60) dotado de un sistema (61) automatico de
cambio de garra y al menos uno conectado operativamente a una unidad (75) de control que se
proporciona y se proporciona una unidad (30) de piston/cilindro para abrir y cerrar el cierre (20) deslizante,
en el que el robot (60), rodeado por los depdsitos (65, 66, 67) con las herramientas o piezas de repuesto,
dispuestos estos dentro de una célula (62) de robot definida por recintos (63) protectores, estando
dispuesta la unidad (75) de control conectada operativamente al robot (60) con un panel (89) de operador
fuera de la célula (62) de robot, en el que para el mantenimiento el robot (60) puede detectar
automaticamente la posicion exacta del recipiente (10) o del cierre (20) deslizante, una unidad (30) de
pistén/cilindro que puede traer el robot (60) desde un almacén (70) hasta el cierre (20) deslizante, puede
montarse sobre el cierre (20) deslizante y conectarse a una fuente de presion, en el que por medio del robot
(60) el perno (56) de limitacion de carrera también se engancha o se desengancha del vastago (27) de
accionamiento, y que dependiendo de la condicion de los componentes individuales que deban sustituirse,
si es necesario, puede agarrar las herramientas o piezas de repuesto de los depésitos (65, 66, 67) que lo
rodean y realizar operaciones de limpieza, desmontar componentes y sustituir o reinstalar éstos.

Método segun la reivindicacion 1, caracterizado porque ademas puede cambiarse un serpentin de lavado
instalado en el recipiente (10) directamente junto a la salida (14) por medio del robot (60).

Método segun la reivindicacion 1 é 2, caracterizado porque puede acoplarse una camara al sistema (61)
automatico de cambio de garra para la deteccion y calibracion automaticas de la posicion del recipiente y
del cierre deslizante.

Método segun cualquiera de las reivindicaciones 1 a 3, caracterizado porque un dispositivo (40) de retirada
de cubierta mévil se dispone en el lateral de la cuchara (10) de manera opuesta al robot (60) que se sujeta
mediante un vastago (43) sobre un carro (45), estando el carro (45) guiado de manera ajustable sobre
railes (41, 42) que se extienden junto a las cucharas (10).

Método segun cualquiera de las reivindicaciones 1 a 4, caracterizado porque para limpiar el canal de vertido
por medio del robot (60) pueden retirarse lanzas de oxigeno del depdsito (66) de herramientas e
introducirse en el canal (14a) de vertido, pudiendo moverse tras un examen de su longitud la respectiva
lanza o bien de vuelta al depdsito (66) de herramientas o bien a un recipiente de residuos.

Método segun cualquiera de las reivindicaciones 1 a 5, caracterizado porque las piezas de repuesto, tales
como cubiertas (26) de espita y placas (23) de cierre fijadas de manera segura del cierre (20) deslizante,
cubiertas (16) para la salida (14) de recipiente, conos de lavado, dispositivos de seguridad frente a
perforaciones o anillos ceramicos para la aplicacion de mortero por medio del robot (60), pueden
transportarse por medio de una estacion de mortero a un almacén intermedio.

Método segun cualquiera de las reivindicaciones 1 a 6, caracterizado porque por medio del robot (60) un
instrumento para comprobar una bobina de medicion instalada en la zona de la salida (14) de recipiente
para establecer residuos puede conectarse a un conector en el lado de recipiente, suministrando la unidad
(75) de control una sefial de inicio para un instrumento de evaluacién de la bobina de medicién y recibiendo
un resultado de este ultimo.

Método segun cualquiera de las reivindicaciones 2 a 7, caracterizado porque para comprobar el estado de
los componentes la célula (62) de robot puede introducirse a través de una puerta (76) que puede
bloquearse durante el uso del robot, introduciéndose el escenario de la instalacion y retirada de
componentes que va a implementarse por el operador en el panel (89) de operador tras bloquear la puerta
de nuevo, e iniciandose el proceso de trabajo preprogramado seleccionado.
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Esta lista de documentos citados por el solicitante se recoge sélo a modo de informacion para el lector y no forma
parte del documento de patente europea. Aunque se ha recopilado con mucho cuidado, la OEP rechaza toda
responsabilidad respecto a posibles errores u omisiones.
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