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DESCRIPCION
Instalacion de paletizacidon combinada con acceso asegurado

El presente invento se refiere a una instalacion compuesta por, de forma combinada, un puesto robotizado de
paletizacién de cajas de cartén y una maquina de embalaje que maneja dichas cajas y que lleva a cabo su llenado
con productos preparados previamente.

De una manera general, las instalaciones robotizadas presentan, cualesquiera que sean, un caracter de peligrosidad
importante para los operarios que estan llamados a aproximarse al robot.

El documento EP 1 231 170 describe una instalacidon segun el preambulo de la reivindicacion 1 que esta compuesta
por una maquina de embalaje de productos y por un robot que maneja las cajas llenas con productos, a la salida de
la maquina de embalar para disponerlas, segun un esquema apropiado, por medio de un cabezal de agarre, sobre
un palé que esta preparado en la citada salida.

También, para este tipo de instalacién de paletizacion robotizada, las operaciones de salida de los palés llenos y la
introduccién de los palés vacios son generalmente llevadas a cabo por medio de un transportador de tipo
automatico; sin embargo, una instalacion tal implica la utilizacién de una superficie de suelo mucho mas importante.

Para instalaciones compactas, como la que es objeto del invento, en las que el paletizador robotizado esta
combinado directamente con una maquina que realiza el embalaje de los productos, lo clasico es hacer una
instalacion dotada de seguridad, es decir parar el robot, cuando debe ser realizada una intervencién manual por un
operario, como la retirada de un palé que esta lleno de cajas o como la introduccién de un palé vacio, y esto durante
el tiempo necesario para la operacion; pero parar un robot de paletizacion implica también la parada de la maquina
de embalaje a la que esta asociado.

Estas detenciones de la maquina de embalaje provocan pérdidas de produccién y pueden igualmente perturbar la
produccién aguas arriba, como la que lleva a cabo, por ejemplo, el etiquetado o el acondicionamiento primario de los
productos.

Igualmente se conoce, tal y como se describe en el documento US 2007/211395, una instalacién compuesta por un
robot asociado a unos medios que permiten limitar su campo de evoluciéon para concentrar los desplazamientos de
su cabezal en un espacio restringido que no invada el espacio de seguridad.

El presente invento propone un perfeccionamiento en este tipo de instalaciones compactas que combinan una
maquina de embalaje con un paletizador; permite en particular ofrecer una gran seguridad para el operario
encargado de intervenir al nivel del puesto de paletizacion y, sobre todo, permite esta intervencién del operador sin
hacer obligatoria una parada de la o de las funciones que estan inmediatamente aguas arriba, conservando ademas
una superficie de suelo reducida.

La instalacion segun el invento esta constituida por una maquina de embalaje de productos y un puesto de
paletizacion robotizada en el que el robot maneja las cajas llenas con los citados productos a la salida de la citada
maquina de embalar para disponerlas, segun un esquema apropiado, por medio de un cabezal de agarre, sobre un
palé preparado en la citada salida, estando dispuestos la citada maquina de embalar y el citado puesto de
paletizacién en un mismo recinto cerrado que esta constituido por unas paredes laterales, una pared trasera al nivel
de la cual penetran, sobre todo, los cartones que sirven para configurar las citadas cajas, y de una pared frontal que
esta provista de una puerta que permite el acceso al citado puesto de paletizacién, incluyendo la citada instalacién
unos medios que limitan el campo de evolucion del citado robot en el citado recinto cerrado para concentrar los
desplazamientos de su cabezal de agarre en el espacio restringido que no invada el espacio de seguridad que se
define al menos en funcion de una distancia minima medida a partir de un medio de deteccion de intrusiéon que esta
situado al nivel de la abertura de la puerta de acceso al puesto de paletizacion, estando constituidos los medios de
limitacion del campo de evolucion del robot por:

- un tope, de tipo eléctrico, que asegura que el robot no sale de la zona de trabajo autorizada y que limita,
sobre todo, la amplitud de su movimiento alrededor de su eje principal,

- un organo, de tipo conmutador, que tiene en cuenta una peticion de intervencién del operario para
acceder al puesto de paletizacion con el fin de retirar el palé lleno de cajas y de reemplazarlo por un palé
vacio,

- de un mando de pilotaje del citado robot, de tipo autdémata, que gestiona la citada peticion del operario
para activar para activar el citado tope eléctrico y hacer funcionar el citado robot en el citado espacio
restringido comprendido en el volumen de evolucion autorizado y programado a nivel del citado mando de
pilotaje.
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Siempre segun el invento, el espacio restringido en el que interviene el robot incluye al menos una zona tampoén que
esta dispuesta como una plataforma para permitir el depdsito provisional de las cajas de los productor fabricados
para la maquina de embalaje, siendo accesible dicha plataforma, sobre todo, para el citado robot, durante la
operacién de extraccién del palé preparado y durante la reposicion en su sitio de una nuevo palé a llenar.

Segun una forma de realizacidon del invento, la instalacién incluye, al nivel del mando de pilotaje del robot, unos
medios para modificar las velocidades de evolucion del robot y en particular para reducir las citadas velocidades
durante su fase de funcionamiento en el espacio restringido que le ha sido reservado.

Siempre, segun una forma de realizacion del invento, el mando de pilotaje del robot dirige igualmente el conjunto de
movimientos del citado robot asegurandose asi de que no sale de la zona de trabajo que esta programada, es decir
que este mando de pilotaje del robot incluye unos medios para definir unos espacios de trabajo en los cuales el robot
esta autorizado a funcionar asi como unos medios para provocar su parada inmediata y total si deja estos espacios
de funcionamiento autorizados.

Segun otra forma de realizaciéon del invento, la instalacion incluye un detector que esta asociado a la puerta de
acceso del palé, el cual detector autoriza, por medio del mando de pilotaje del robot, la continuacion de la actividad
del robot en su espacio restringido si el operario ha solicitado el acceso al puesto de paletizacién, o provoca la
parada inmediata y total de la citada instalacién en caso de ausencia de una peticion de acceso o en el caso en el
que la citada puerta de acceso es maniobrada antes de la recepcién de la autorizacién de apertura que es dada por
medio de una sefal luminosa asociada al conmutador.

Siempre segun otra forma de realizacion del invento, el medio de deteccién de una intrusidon es del tipo de barrera
inmaterial, y esta dispuesto de forma tal que permita la introduccion de un palé vacio y de tal forma que provoque la
parada inmediata y total de la instalacion en caso de intrusién de cualquiera en el citado espacio de seguridad.

Segun otra forma de realizacién del invento, la instalacién incluye, asociados a la barrera inmaterial, unos medios de
inhibicion de esta ultima, estando constituidos los citados medios por células fotoeléctricas para permitir la extraccion
del palé lleno sin provocar la parada inmediata y total de la citada instalacién.

Siempre segun otra forma de realizacién del invento, la instalacion incluye unos medios de sefalizacion del fin del
ciclo de preparacion de un palé con las cajas de los productos que salen de la maquina de acondicionado, estando
los citados medios en forma de dispositivos luminosos.

Segun otra forma de realizacion del invento, la instalacion incluye, en el espacio restringido, uno o varios dispositivos
complementarios que son accesibles a través del robot como, por ejemplo, un puesto de etiquetado de las cajas y/o
una zona de recuperacion y de transferencia de las cajas destinadas a desecho, estando equipada la citada zona de
recuperacion con una cinta transportadora para evacuar los citados desechos hacia el exterior de la instalacion.

Pero el invento estard todavia mas detallado con la ayuda de la descripcién siguiente y de los dibujos anexos,
dados a titulo indicativo, y en los que:

- la figura 1 es una vista general esquematica en perspectiva de una instalacion segun el invento que
combina una maquina de acondicionamiento de productos con un puesto de paletizacion;

- la figura 2 es una vista esquematica en planta de la instalacion segun el invento;

- la figura 3 es una vista de lado parcial de la instalacién mostrando el puesto de paletizacion y los medios
anti-intrusion, en forma de barreras inmateriales

La instalacion representada en las figuras 1 y 2 incluye, reunidos en un recinto 1 que esta cerrado, una maquina 2
de embalaje de productos y un puesto para el palé 3 en donde se efectua la operacion de paletizacion automatica.

El recinto 1 esta cerrado por paredes laterales 4, una pared trasera 5 y una pared frontal 6 que incluye una puerta 7
para permitir el acceso al palé 3 que se situa en el puesto de paletizacion.

La maquina 2 de acondicionamiento es, por ejemplo, una maquina del tipo de la descrita en el documento FR 2 907
100. Es alimentada de productos 8 de forma regular por medio de un transportador 9, representado en la figura 2,
que introduce dichos productos 8 por la pared trasera 5 del recinto 1. Esta maquina 2 incluye igualmente un
almacén 10, representado igualmente en la figura 2, que permite alimentarla de planchas de carton con el fin de
configurar las cajas 11.

Los productos 8 son posicionados en las cajas 11 por la maquina 2 y estas cajas 11 salen de la citada maquina 2
sobre un transportador 12 que se extiende longitudinalmente por el recinto 1.
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El puesto de paletizacion puede incluir un cuadro 13, representado en la figura 2, que permite centrar los palés 3 en
una zona que se situa frente a la puerta 7, y sobre el costado del transportador 12.

Un robot 15 esta dispuesto detras del puesto de paletizacion, sobre el costado de la maquina 2 de embalaje. Este
robot 15 estd montado sobre un z6calo 16 que esta puesto en el suelo o que es solidario con el chasis general de
toda la instalacion. Este robot 15 lleva varios brazos y pivota alrededor de su eje principal n° 1 que es un eje vertical,
correspondiendo dicho eje n° 1 al primer eje con respecto al zécalo 16.

Este robot 15 esta equipado con un cabezal de agarre 17 que esta situado en el extremo de sus diferentes brazos.
Este cabezal de agarre 17, equipado con ventosas 18, captura las cajas 11 para disponerlas segun un esquema
apropiado sobre el palé 3.

El volumen V _en el recinto 1, en el que esta autorizado a evolucionar el robot 15, esta programado en un mando 20
de pilotaje del citado robot 15 y este mando, de tipo autémata, esta integrado en el citado recinto 1.

El conjunto de la instalacién funciona con este mando 20 de pilotaje del robot 15 que esta encargado, con unos
programas apropiados, de hacer funcionar el robot 15y, en particular, de permitir la operacion de paletizacion de las
cajas 11 segun un esquema adaptado a las citadas cajas y al palé 3.

Este robot 15 puede cooperar también con unos equipos complementarios como, por ejemplo, un transportador 22
dispuesto en el extremo mas bajo del transportador 12, siendo el transportador 22 el encargado de recuperar
eventuales desechos y de transferirlos hacia el exterior de la instalacion.

El robot 15 puede cooperar igualmente con un aparato 23 que realiza el etiquetado de las cajas 11 antes de
disponerlas en el palé 3.

La maquina de embalaje 3 funciona de forma continua; funciona al ritmo de su aprovisionamiento de productos 8. El
robot 15 asegura la paletizaciéon de las cajas 11 a medida que van saliendo de la maquina 2; su cabezal de agarre
17 de las cajas 11 circula en un volumen que estad programado en el mando 20 de pilotaje del robot 15 y este
volumen V_ esta comprendido en el recinto 1 para colocar las citadas cajas 11 segun el esquema de reparto previsto
para el palé 3.

Cuando el palé 3 esta lleno, el robot 15 esta programado para continuar funcionando y encargarse de las cajas 11
que contindan saliendo de la maquina 2 de embalaje.

La instalacién incluye una zona tampdn que se presenta bajo la forma de una plataforma 25 preparada, por ejemplo,
por encima de la maquina 2 de embalaje y esta zona tampoén permite al robot 15 depositar temporalmente las cajas
11, durante el tiempo que un operario interviene para retirar el palé 3, que esta lleno, y en el cual éste instala un
nuevo palé en el puesto de paletizacion.

Para permitir al operario intervenir con toda seguridad, el robot 15 incluye unos medios que permiten limitar la
amplitud méxima de sus movimientos en el volumen V. Estos medios de limitacion de la amplitud, conocidos bajo el
nombre de tope eléctrico, permiten definir, autorizar y/o prohibir sectores de evolucion del robot 15 alrededor de su
eje principal n® 1.

El mando 20 de pilotaje del robot 15 dirige, por medio de este tope eléctrico, el conjunto de los movimientos del
citado robot 15 asegurandose de que éste no sale de la zona de trabajo programada, es decir que este mando 20
de pilotaje incluye unos medios para definir los espacios de trabajo en los que dicho robot esta autorizado a
funcionar, asi como unos medios para provocar su parada inmediata y total si abandona estos espacios de
funcionamiento autorizados.

En el figura 2, se observa que el robot 15 dispone de un gran sector S de intervencién que corresponde a la
proyeccion horizontal del volumen V. Este gran sector S es la suma de dos sectores Sr y Si: - el sector Si que
corresponde a un espacio en el que la presencia del robot 15 puede ser prohibida momentaneamente y — el sector
Sr que corresponde a un espacio restringido en el que el citado robot 15 puede funcionar segin un programa
adaptado a la situacion, tal y como se explica a continuacion.

El espacio prohibido al robot 15, que corresponde al sector Si se extiende por el interior del sector S a partir del
marco de la puerta 7. Este espacio prohibido corresponde a un volumen minimo que esta definido por una distancia
medida al menos a partir de unos medios, detallados mas adelante, que permiten detectar una intrusion en el
recinto 1; estos medios de deteccién se sitian mas alla de la puerta 7, en el interior del citado recinto 1, y esta
distancia minima es del orden de 50 cm. en una instalacién como la representada en las figuras; esta distancia
puede variar segun el tipo de robot y en particular en funcion de la distancia de parada del citado robot durante una
parada de emergencia.
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En funcionamiento normal, cuando la puerta 7 esta cerrada, el robot 15 tiene todo el margen para funcionar en el
espacio que corresponde al sector S.

Cuando el palé 3 esta lleno, y el operario interviene para, por una parte, evacuar este palé lleno y, por otra parte,
posicionar un nuevo palé 3, el espacio de intervencion del robot 15 esta limitado al sector Sr que es el sector
restringido, es decir a un sector que permita al robot 15 coger las cajas 11 a la salida de la maquina 2 y colocarlas
en la zona de almacenaje temporal, sobre la plataforma 25 que hace las veces de tampoén.

En este sector Sr, el mando 20 de pilotaje del robot 15 puede ser programado para que este ultimo funcione a
velocidades que son inferiores a las que utiliza en el sector S, es decir en el sector que corresponde a su ciclo
normal de funcionamiento.

El sector Si corresponde, para el robot 15, al espacio que esta asegurado en el cual hay un peligro para el operario,
sobre todo durante su intervencién para sacar un palé que esta lleno e introducir un nuevo palé 3.

Para efectuar esta operaciéon de salida de un palé lleno y de introducciéon de un nuevo palé 3, el operario es
advertido previamente, Unos medios, constituidos por un avisador 27, de tipo luminoso u otro tipo, instalado en el
recinto 1, le sefialan que el palé esta lleno.

Para realizar esta operacion de sacar un palé lleno e instalar un nuevo palé 3 en el marco 13, el operario dispone de
un érgano del tipo conmutador 28. Este conmutador 28 le permite transmitir al mando 20 de pilotaje del robot 15 su
intencion de acceder al puesto de paletizacion.

En este caso, el robot 15 termina su tarea en curso y se va a posicionar al sector Sr. Desde este instante, por medio
del mando 20 de pilotaje, el robot 15 esta acantonado en el sector Sr es decir en el sector restringido que le permite,
sobre todo, recoger las cajas 11 a la salida de la maquina 2 y depositarlas de forma temporal sobre la plataforma 25.

La velocidad de trabajo del robot 15, durante el ciclo normal de paletizacién, es lo suficientemente elevada como
para permitirle retomar posteriormente las cajas 11 almacenadas sobre la plataforma 25 y alinearlas sobre el palé
con las otras cajas que salen de la maquina 2 de embalaje.

Por otra parte, desde el instante en el que el robot 15 se encuentra en el sector Sr una sefial luminosa del tipo piloto
luminoso, asociada al conmutador 28, sefala al operario que se cumplen todas las condiciones de seguridad y que
esta autorizado a abrir la puerta 7.

Siempre para la seguridad del operario, la instalaciéon incluye un detector 29 que coopera con la puerta 7 para
sefializar, en el mando de pilotaje 20 del robot 15, que la citada puerta esta en posiciéon cerrada o en posicion
abierta.

Este detector 29 permite poner bajo seguridad la instalacién si la puerta 7 es manipulada por cualquier persona, sin
haber sido autorizada previamente, es decir antes de que el piloto luminoso de conmutador 28 sea encendido.

Teniendo en cuenta el hecho de que el robot 15 funciona en su espacio Sr restringido cuando la puerta 7 esta
abierta, una barrera inmaterial 30, representada en las figuras 2 y 3, permite poner a la instalacion bajo seguridad,
es decir detenerla, si el operario u otra persona penetra en el recinto 1 por la puerta 7.

Esta barrera 30 esta constituida por rampas 31 y 32 que son verticales. Estas rampas llevan unas células
fotoeléctricas y estan dispuestas en el recinto 1, a distancia de la puerta 7, detras del marco de esta ultima.
Preferentemente, la distancia que define el espacio prohibido al robot 15, cuando la puerta 7 esta abierta, se mide a
partir de la barrera inmaterial 30; esta distancia es, por ejemplo, del orden de 50 cm tal y como se ha indicado
anteriormente.

La figura 3 muestra la implantacion de la barrera inmaterial 30, a la altura de la abertura del recinto 1. Las rampas 31
y 32 de esta barrera 30 estan dispuestas a una cierta distancia del nivel del suelo, del orden de 30 cm, por ejemplo;
la citada barrera 30 se situa de hecho a un nivel que esta por encima del nivel superior del palé 3, cuando esta vacio
por supuesto, de forma tal que permita la introduccién de este palé 3 el cuadro 13, en el puesto de paletizacion, sin
correr el riesgo de cortar los haces de las células de la citada barrera inmaterial 30.

Para mejorar la seguridad, esta barrera 30 puede tener asi una primera zona 33 activa que se extiende hasta una
altura correspondiente a la del palé lleno y una segunda zona 34, activa igualmente, pero de forma permanente.

La zona 33 de la barrera inmaterial 30 puede ser puesta en situacion inactiva, durante el tiempo de sacar el palé
lleno. Unos medios permiten inhibir esta zona 33 de la barrera 30; estan constituidos, por ejemplo, por un par de
células 35, 36, que se situan en el interior del recinto 1.
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En el momento de su salida, el palé lleno corta los haces de las células 35 y 36 de inhibicion antes de los de la
barrera 30, lo que tiene como efecto, por medio del mando 20 de pilotaje, desactivar la citada barrera durante la fase
de salida del citado palé lleno.

La inhibiciéon de la barrera inmaterial 30 es anulada desde el momento en el que el palé lleno no esta ya frente a los
haces de las células de la citada barrera 30.

La introduccion de un nuevo palé 3 en el puesto de paletizacion se efectia sin cortar los diferentes haces pues el
citado palé vacio pasa por debajo del nivel de los diferentes haces.

Siempre en la figura 3, se remarca la presencia de un detector 37 que permite sefialar, en el mando 20 de pilotaje
del robot 15, la presencia o la ausencia de un palé en el puesto de paletizacion.

Después de la extraccion del palé lleno y la puesta en posicion de un palé vacio, el operario vuelve a cerrar la puerta
7 y relanza el ciclo normal del robot 15 para una nueva intervenciéon en el conmutador 28. Después de la
comprobacién de que la puerta 7 esta cerrada, por el detector 29, el robot 15 reemprende, bajo el control del mando
20 de pilotaje, su actividad sobre la totalidad del sector S, a saber: agarre de las cajas 11 sobre el transportador 12 a
la salida de la maquina 2 de embalaje y/o agarre de las cajas almacenadas sobre la plataforma 25 con vistas a su
paletizacion.
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REIVINDICACIONES

1.- Instalacion constituida por una maquina (2) de embalaje de productos (8) y por un puesto robotizado de
paletizacién cuyo robot (15) coge las cajas (11) llenas con los citados productos a la salida de la citada maquina (2)
de embalaje para disponerlas, segin un esquema apropiado, por medio de un cabezal de agarre (17), sobre un palé
(3) colocado en la citada salida, estando dispuestos la citada maquina (2) de embalaje y el citado puesto de
paletizacién en un mismo recinto (1) cerrado que esta constituido por unas paredes laterales (4), una pared trasera
(5) y una pared frontal (6) provista de una puerta (7) que ofrece acceso al citado puesto de paletizacion,
caracterizada porque incluye:

- un medio de deteccion de intrusion (30) que se situa al nivel de dicha puerta (7),

- unos medios que limitan el campo de evolucién del citado robot (15) en el citado recinto (1) cerrado para
concentrar los desplazamientos de su cabezal de agarre (17) en un espacio restringido (Sr) que no invada
el espacio de seguridad que se define en funcidon de una distancia minima medida a partir del citado medio
de deteccion de intrusion (30), estando constituidos los citados medios de limitacion del campo de evolucion
del citado robot (15) por:

- un tope, de tipo eléctrico, que limita la amplitud del movimiento del citado robot (15) alrededor de su eje
principal (n° 1),

- un o6rgano, de tipo conmutador (28), que toma nota de una peticion de intervencion del operario para
acceder al puesto de paletizacion con el fin de retirar un palé lleno de cajas (11) y de reemplazarlo por un
palé vacio,

- un mando (20) de pilotaje del citado robot (15) que gestiona la citada peticién del operario para activar el
citado tope eléctrico y hacer funcionar el citado robot (15) en el citado espacio restringido (Sr) comprendido
en el interior del volumen (V) de evolucién autorizado y programado al nivel del citado mando (20) de
pilotaje,

- al menos una zona tampon situada en el espacio restringido (Sr) en el cual interviene el robot (15) y
dispuesta como una plataforma (25) para permitir, por medio del citado robot (15), un depdsito provisional
de las cajas (11) fabricadas por la maquina (2) de embalaje, siendo accesible la citada plataforma (25) por
el citado robot (15), estando programado el mando (20) de pilotaje del citado robot (15) de tal manera que el
robot (15) deposite provisionalmente las cajas (11) fabricadas por la maquina (2) de embalaje, durante la
operacién de extraccion del palé preparado y durante la puesta en posicién de un nuevo palé a llenar.

2.- Instalacion segun la reivindicacion 1, caracterizada porque incluye, al nivel del mando (20) de pilotaje del robot,
unos medios para modificar las velocidades de evolucion del robot (15) y en particular para reducir las citadas
velocidades durante la fase de funcionamiento del citado robot (15) en el espacio restringido (Sr ) que le es
reservado.

3.- Instalacion segun la reivindicacion 1, caracterizada porque incluye, al nivel del mando (20) de pilotaje del robot
(15), unos medios para definir unos espacios de trabajo en los cuales el citado robot (15) esta autorizado a funcionar
y unos medios para provocar su parada inmediata y total si abandona los espacios de funcionamiento autorizados.

4.- Instalacién segun la reivindicacion 1, caracterizada porque incluye un detector (29) asociado a la puerta (7) que
permite el acceso al puesto de paletizacion, cuyo detector (29) autoriza, por medio del mando (20) de pilotaje del
robot (15), la continuacion de la actividad de este ultimo en su espacio restringido (S, ) si el operario ha solicitado el
acceso al puesto de paletizacién, o provoca la parada inmediata y total de la citada instalacion en caso de ausencia
de una peticion de acceso o en el caso en el que la puerta (7) esté abierta antes de la recepcion de la autorizacion
que es dada por medio de un piloto luminoso asociado al conmutador (28).

5.- Instalacion segun la reivindicacion 1, caracterizada porque el medio de deteccion de una intrusién (30) es del tipo
de barrera inmaterial, y esta dispuesto de tal manera que permite la introduccién de un palé vacio, y de tal manera
que provoca la parada inmediata y total de la citada instalacién en caso de intrusion del operario u otra persona.

6.- Instalacion segun la reivindicacion 5, caracterizada porque incluye, asociados a la barrera inmaterial (30), unos
medios de inhibicién de esta Ultima, estando constituidos los citados medios por células (35, 36) fotoeléctricas con el
fin de permitir la extraccion del palé lleno sin provocar la parada de emergencia de la citada instalacion.

7.- Instalacién segun la reivindicacion 1, caracterizada porque incluye unos medios de sefializacién del fin del ciclo
de preparacion de un palé con las cajas (11) de productos que salen de la maquina (2) de acondicionado, estando
dichos medios en forma de avisadores (27) luminosos.
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8.- Instalacion segun la reivindicacion 1, caracterizada porque incluye, en el espacio restringido (Sr), un dispositivo
complementario accesible para el robot (15), del tipo puesto (23) de etiquetado de las cajas.

9.- Instalacién segun la reivindicacion 1, caracterizada porque incluye, en el espacio restringido (Sr), un dispositivo
complementario accesible para el robot (15), del tipo cinta transportadora (22), para evacuar los desechos hacia el
exterior de la instalacion.
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