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DESCRIPCION
Método de retirada cosmética de vello asi como dispositivo para retirar el vello.

La presente descripcion se refiere a un método de retirada cosmética de vello y a un dispositivo para llevar a cabo el
método.

Se han propuesto numerosos tipos de dispositivos para la retirada de vello. Ademas del afeitado clasico, en el que el
vello es cortado o seccionado lo mas cerca posible de la superficie de la piel, se utilizan dispositivos de depilacion
para la retirada de vello de larga duracion; para obtener una duracion lo mas larga posible de la reduccion de la
densidad del vello, se intenta que los dispositivos de depilacién arranquen el vello con la raiz. El éxito con el que la
parte de raiz es retirada con el vello depende en gran medida de la velocidad del arranque y, especialmente,
también de la direccion del arranque. De forma convencional, los dispositivos de depilacion incluyen rodillos
giratorios de depilacién que soportan unos elementos de sujecién de tipo pinza en su circunferencia, que se abren
en primer lugar para agarrar el cuerpo del vello y, a continuacién, pasan a una posicién de sujecion para que el vello
sujetado por los elementos de sujeciéon sea arrancado mediante el movimiento giratorio del rodillo de depilacién. Tal
dispositivo de depilacion se describe, por ejemplo, en DE-10 2004 047 875 A1, que propone una estructura de
nervadura en tres dimensiones de los elementos de sujecion en forma de pinza para sujetar el vello a arrancar de
manera mas firme pero no brusca. Con la sujecidon del vello a arrancar, el movimiento giratorio del rodillo de
depilacion hace que la direccidon de arranque no sea vertical, sino en angulo con respecto a la superficie de la piel.
Esto puede provocar la rotura del vello en vez del arranque deseado con la totalidad o la mayor parte de la raiz.
Ademas, realizar la separacion ciclica y acercar entre si los elementos de sujecion en forma de pinza es un proceso
complejo mecanicamente, ya que es necesario que los cambios de posicidon de los elementos de sujecion se
produzcan ademas del movimiento giratorio del rodillo de depilacién.

También se ha propuesto el uso de ultrasonidos con el objetivo de obtener una retirada de vello sin dolor en la
mayor medida posible y con un efecto prolongado. Por lo tanto, en US-4.646.756, US-4.556.070, US-6.200.326, WO
02/09813 y WO 00/21612 proponen tratamientos de ultrasonidos para el vello con el objetivo de destruir la raiz del
vello. En este caso, se ha previsto que la aplicaciéon de ultrasonidos provocara un aumento de temperatura en el
area de la raiz, que contribuye a la destruccién deseada de la raiz del vello. Asimismo, JP-8154728, JP-2001029126
y JP-2279107 proponen el uso de ultrasonidos para reducir el dolor en la depilacién. En este caso, los ultrasonidos
se aplican en el vello a retirar y/o en una herramienta de arranque, mientras que la herramienta de arranque se usa
para arrancar el vello. Se ha previsto que el uso de ultrasonidos reduzca el dolor asociado al arranque del vello,
aunque, por supuesto, es necesario un generador de ultrasonidos adecuado en el dispositivo de depilacién. US-
5133722 y WO 01/13757 describen dos métodos adicionales de retirada cosmética de vello y dos dispositivos
adicionales.

Teniendo en cuenta los antecedentes y el punto de partida anteriores, el objetivo de la presente descripcidon consiste
en concebir un método mejorado de retirada cosmética de vello y un dispositivo mejorado de retirada cosmética de
vello del tipo descrito de forma general anteriormente, evitando dichos método y dispositivo los inconvenientes del
estado de la técnica y, de forma ventajosa, mejorando el estado de la técnica. De forma especifica, se ha previsto
dar a conocer un dispositivo con una estructura sencilla que permite una retirada de vello eficaz con un dolor
minimo, ejerciendo una tension en el vello a retirar, siendo la tensién perpendicular con respecto a la superficie de la
piel en la mayor medida posible.

Segun la presente descripcion, este problema queda resuelto mediante un método segun la reivindicacion 1 y un
dispositivo de retirada de vello segun la reivindicacién 6. Las realizaciones preferidas de la invencion son el objeto
de las reivindicaciones dependientes.

En este caso, en una variante de la realizacién utilizada en el pasado, en la que el vello era agarrado una vez y era
retirado mediante una pasada de traccion continua, se propone no tirar del vello solamente una vez, sino utilizar
multiples movimientos de arranque de “micropasada” sucesivos para desprender en primer lugar la raiz del vello y, a
continuacioén, tirar gradualmente del vello correspondiente y extraerlo. Segun la presente descripcion, se tira de los
vellos agarrados por los elementos de agarre y se separan de la piel en multiples pasadas, entre las que los
elementos de agarre se separan entre si y se desplazan nuevamente mas cerca de la piel para agarrar nuevamente
el vello, acercandose entre si nuevamente a continuacion. De forma ventajosa, el agarre sucesivo se produce tan
rapidamente que el vello, que ha sido estirado una pequefna distancia, no tiene la oportunidad de retraerse una
distancia significativa debido a la fijacion viscoelastica de la raiz del vello, de modo que el vello no vuelve a su
posicion original en ningun caso. El agarre sucesivo se repite tan rapidamente que el vello no puede retraerse
suficientemente rapido hasta su posicion inicial, sino que es retirado a continuacion. Una ventaja de esta retirada del
vello en multiples “micropasadas” consiste en que es posible reducir en gran medida el dolor asociado y es posible
aumentar la cantidad de raiz de vello incluida en la retirada. De forma adicional, incluso es posible agarrar vellos
muy cortos, ya que los elementos de agarre se aplican en la piel muchas veces. Segun la presente descripcion, para
conseguir la retirada del vello en multiples pasadas, haciendo referencia a la tecnologia del dispositivo, se ha
propuesto que el dispositivo de accionamiento de los elementos de agarre esté configurado de modo que, en el ciclo
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de movimiento, la altura de pasada de los elementos de agarre cerrados es mas pequefia que el desplazamiento
necesario para finalizar el arranque del vello. Por lo tanto, la altura de pasada del dispositivo de accionamiento esta
limitada, de modo que los elementos de agarre se abren nuevamente antes de que un vello agarrado por los mismos
sea arrancado totalmente.

La retirada de vello segun la presente descripcion también comprende un proceso de corte del vello. En un método
de corte del vello, el vello es estirado y separado de la piel al menos en dos “micropasadas” sucesivas sin arrancarlo
totalmente y, a continuacion, el vello se corta, especialmente por pinzado o cortado, de modo que la raiz del vello no
es extraida, sino que después de que el vello es liberado de los elementos de agarre, el resto del vello se retrae al
interior del canal piloso, de forma ventajosa, de modo que el resto de vello ya no se extiende sobre la superficie de la
piel.

Especialmente, el ciclo consistente en agarrar nuevamente de los elementos de agarre mediante su separacion,
retorno en la direccion opuesta a la direccion de arranque y nuevo agarre supone que los mismos elementos de
agarre agarran multiples veces un vello a arrancar, sin que al mismo tiempo otros elementos de agarre agarren ese
vello. A diferencia de la situacion que se produce con un rodillo de depilacion giratorio, no se tienen diferentes
elementos de agarre que pasan continuamente por un vello a tratar (y por sus areas de piel asociadas) uno después
del otro, sino que los mismos elementos de agarre se mueven reciprocamente de manera oscilante.

De forma ventajosa, en este movimiento, los elementos de agarre se desplazan hacia fuera y hacia atras, de forma
generalmente perpendicular con respecto a una superficie funcional extrema del dispositivo, mediante la que el
dispositivo es movil en la superficie de la piel o sobre la misma. Esto permite obtener un angulo de arranque muy
pequefio con respecto a la direccion longitudinal de la raiz del vello, permitiendo la retirada de una parte mas grande
de la raiz que con sistemas de depilacion convencionales que utilizan rodillos de depilacion. A este respecto, no
existe ninguna necesidad de que el movimiento de pasada de los elementos de agarre sea un movimiento oscilante
de traslacién a lo largo de un eje perpendicular con respecto a la superficie funcional imaginaria mencionada
anteriormente. En una caracteristica especifica de la descripcidon, el movimiento de pasada de los elementos de
agarre se produce en un angulo entre 30° y 150°, especialmente entre 60° y 120°, preferiblemente entre 75° y 105°,
con respecto a la superficie de la piel o la superficie funcional extrema del dispositivo mediante la que el dispositivo
es movil contra la superficie de la piel o sobre la misma. En una configuracion segun este intervalo angular, el
arranque se lleva a cabo preferiblemente en la direccion del crecimiento del vello. En este caso, sigue sin existir la
necesidad de que la totalidad del movimiento de pasada esté en el intervalo angular recomendado, especialmente si
el movimiento de pasada no es puramente de traslacién a lo largo de un eje de oscilacion. No obstante,
preferiblemente, la parte esencial del movimiento de pasada, especialmente al menos %/, de la altura de pasada, se
produce en el intervalo angular descrito. De forma alternativa, la unidad de arranque puede estar integrada en un
rodillo, realizando el arranque la unidad de arranque en una direccién perpendicular, aunque el rodillo esta montado
de forma giratoria, de modo que el arranque se produce en una direccidon que representa el movimiento superpuesto
del rodillo y de la unidad de arranque, que puede corresponderse con la direccion del crecimiento del vello, que
difiere de la direccién perpendicular con respecto a la superficie de la piel.

En una caracteristica especifica de la descripcion, a efectos de que, durante nuevos agarres sucesivos por parte de
los elementos de agarre, la fijacion viscoelastica de la raiz del vello no tenga tiempo suficiente para retraer el vello
hacia su posicion original, los elementos de agarre son accionados con una frecuencia de pasada superior a 500 Hz.
Preferiblemente, la frecuencia de accionamiento de los elementos de agarre es superior a 1 kHz. Con estas
frecuencias, el nuevo agarre por parte de los elementos de agarre se produce tan rapido que el vello no tiene la
oportunidad de retraerse una distancia significativa durante el periodo en el que los mismos no estan agarrados por
los elementos de agarre.

Segun una caracteristica especifica de la descripcion, para facilitar tal colocacién y recolocacion a alta frecuencia de
los elementos de agarre, los movimientos de apertura y cierre de los elementos de agarre se producen en el plano
del movimiento de pasada de los elementos de agarre. Por lo tanto, es suficiente que los elementos de agarre estén
montados para ser moviles solamente a lo largo de dos ejes y/o disefiar los medios de accionamiento para ser
biaxiales. Incluso aunque es posible un movimiento en tres dimensiones que supone un tercer eje de movimiento,
ello no es necesario.

Segun una realizaciéon especialmente ventajosa de la descripcion, el movimiento de pasada de los elementos de
agarre puede tener practicamente forma de elipse alargada, siendo de forma ventajosa el eje longitudinal de la
trayectoria eliptica al menos el doble que el eje transversal. Debe observarse que no es necesario que la trayectoria
del movimiento sea exactamente eliptica en sentido matematico, sino que es aceptable una trayectoria oval o
alargada similar; y la trayectoria puede incluso tener un componente menor de tres dimensiones, es decir,
perpendicular con respecto a la elipse.

Segun una caracteristica especifica preferida de la descripcion, los medios de accionamiento estan configurados de
modo que los dos elementos de agarre de cada par de elementos de agarre coordinados son accionados en
direcciones opuestas, en trayectorias que son generalmente elipticas, como se ha descrito anteriormente. En este
caso, el componente de movimiento paralelo con respecto al eje longitudinal de la trayectoria eliptica crea el
movimiento de pasada, mientras que el componente de movimiento paralelo con respecto al eje transversal de la
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elipse crea el movimiento de agarre de los elementos de agarre acercandose entre si. Debe observarse que la
trayectoria de movimiento real de un elemento de agarre determinado no sera estrictamente eliptica, al menos en los
segmentos en los que los dos elementos de agarre son presionados entre si. De forma alternativa a tal movimiento
opuesto de los dos elementos de agarre de un par de elementos de agarre en cooperacién, también es posible
fundamentalmente una trayectoria de movimiento de estos dos elementos en la que los mismos se mueven en la
misma direccion, de modo que, de forma ventajosa, los centros de movimiento de las dos trayectorias de movimiento
estan separados suficientemente lejos entre si para que los elementos de agarre ejecuten un movimiento de agarre
acercandose y alejandose entre si.

Segun una realizacidon ventajosa de la descripcion, el dispositivo de accionamiento de los elementos de agarre
puede ser un dispositivo de accionamiento piezoeléctrico. De forma especifica, es posible usar accionadores
piezoeléctricos para que los elementos de agarre puedan ser accionados mediante un movimiento de alta frecuencia
adecuado. En vez de accionadores piezoeléctricos, es posible usar motores lineales u otros sistemas de colocacion
de alta frecuencia como accionadores. De forma alternativa, es posible usar dos accionadores por movimiento
“eliptico”.

Segun una caracteristica especifica de la descripcion, los elementos de agarre pueden estar unidos a elementos de
soporte, preferiblemente en forma de placa, que son moviles al menos de forma biaxial, independientemente entre
si. Cada soporte puede tener multiples elementos de agarre de diferentes pares de elementos de agarre unidos al
mismo. Por ejemplo, cada elemento de agarre izquierdo puede estar unido a un elemento de soporte, mientras que
cada elemento de agarre derecho de un par de elementos de agarre puede estar unido a un segundo elemento de
soporte respectivo.

Los soportes preferiblemente en forma de placa para los elementos de agarre pueden estar montados para ser
moviles de forma biaxial por si mismos. De forma alternativa o adicional, los elementos de soporte también pueden
doblarse elasticamente, de modo que los movimientos de agarre y pasada de los elementos de agarre son
generados por la deformacion elastica de los elementos de soporte. De forma especifica, los elementos de soporte
elasticos pueden deformarse en forma generalmente de onda mediante accionadores piezoeléctricos, de modo que
los elementos de agarre unidos a los mismos se acercan y alejan entre si y también en la direcciéon de movimiento
de la pasada.

Estas y otras caracteristicas, ventajas y posibilidades de aplicacién de la presente descripcion resultaran evidentes a
partir de la siguiente descripcion de una realizacién preferida, haciendo referencia a los dibujos que se acompafian,
en la que todas las caracteristicas descritas y/o ilustradas constituyen el objeto reivindicado de la presente
descripcién, individualmente o en cualquier posible combinacion o sub-combinacién, independientemente de la
manera en que las mismas se describen en las reivindicaciones y referencias entre las reivindicaciones.

Fig. 1 es una representacion esquematica del principio del ciclo de funcionamiento de los elementos de agarre de un
dispositivo de depilacién segun una realizacion preferida de la presente descripcion, en la que los diversos
segmentos de un ciclo de movimiento se muestran en seis dibujos;

Fig. 2 es una vista en perspectiva esquematica de los medios de soporte y del accionamiento de los elementos de
agarre de la Fig. 1 seguin una realizacion ventajosa de la presente descripcion; y

Fig. 3 es una vista esquematica general de un dispositivo de depilacion segun una realizacién de la presente
descripcién para mostrar las direcciones de movimiento de los elementos de agarre.

El dispositivo 1 de depilacién mostrado esquematicamente en la Fig. 3 incluye (de forma general) una pieza manual
2, de forma cubica, en la que pueden estar presentes unos medios de control, un suministro de electricidad (por
ejemplo en forma de bateria recargable) y un dispositivo de accionamiento, y que incluye ademas un cabezal
funcional 3 en forma de accesorio 4 (que puede unirse a la pieza manual 2) en el que estan dispuestos una
pluralidad de elementos 5 de agarre, describiéndose dichos elementos 5 de forma mas detallada a continuacion. Tal
como se muestra en la Fig. 3, el cabezal funcional 3 define con su cara extrema 6 un plano funcional imaginario o
superficie funcional 7 en la que el dispositivo 1 de depilacion y sus elementos 5 de agarre son guiados en la
superficie 8 de la piel de la parte 9 del cuerpo que experimenta el tratamiento o sobre la misma.

Tal como puede observarse en las Figs. 1 y 2, una pluralidad de elementos 5 de agarre estan unidos a dos
elementos (10, 11) de soporte en forma de placa, estando dispuestos los elementos de agarre en pares, con un
elemento de agarre de un par de elementos de agarre dispuesto en el elemento 10 de soporte y con el otro elemento
de agarre de este par de elementos de agarre dispuesto en el elemento 11 de soporte.

Los elementos 5 de agarre tienen de forma general un disefio en forma de pinza y, de forma ventajosa, los mismos
son lo méas delgados posible por razones de inercia y para obtener una elevada densidad de integracién; por
ejemplo, los elementos 5 pueden ser cuerpos de metal generalmente en forma de placa. Tal como puede observarse
en la Fig. 2, las superficies 12 de sujecion de los elementos 5 de agarre, enfrentadas entre si, tienen de forma
ventajosa unos bordes afilados (o0, en caso necesario, tienen una configuracion mas roma) para poder ejercer una
fuerza de estiramiento suficientemente alta sobre el vello. En la realizacion mostrada en la Fig. 2, las superficies 12
de sujecidon pueden tener unos bordes 13 de sujecion salientes que tienen preferiblemente un disefio afilado. Con
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esta configuracion, si se excede una fuerza de presion determinada entre los elementos de agarre, es posible cortar
un vello por pinzado.

Los extremos salientes de los elementos 5 de agarre mencionados anteriormente estan orientados hacia la
superficie 7 funcional extrema mencionada anteriormente (Fig. 3).

En la realizacion mostrada, el dispositivo 14 de accionamiento para mover los elementos 5 de agarre incluye
accionadores piezoeléctricos 15 que funcionan en dos dimensiones y que estan conectados a los elementos (10, 11)
de soporte en forma de placa. Los elementos (10, 11) de soporte estdn montados para ser mdviles en dos
dimensiones, en la direccion de los ejes x y z (Fig. 2), por lo tanto, perpendicularmente con respecto a la superficie 7
funcional imaginaria mencionada anteriormente del dispositivo 1 de depilacion y perpendicularmente con respecto al
plano 16 de sujecion definido por los dos elementos 5 de agarre que son presionados entre si, estando definido
dicho plano por las direcciones z e y de la Fig. 2. De forma alternativa a un montaje movil estrictamente biaxial de los
elementos (10, 11) de soporte en forma de placa, estos elementos de soporte pueden ser deformables
elasticamente, por ejemplo, los mismos pueden estar hechos de placas de metal que son suficientemente delgadas
para que los elementos (10, 11) de soporte sean deformables por los accionadores 15 piezoeléctricos en forma de
onda, para producir movimientos de accionamiento especificos de los elementos 5 de agarre, descritos a
continuacién.

De forma especifica, los accionadores piezoeléctricos 15 pueden hacer que los elementos (10, 11) de soporte y, por
lo tanto, los elementos 5 de agarre unidos a los mismos, se muevan en direcciones opuestas entre si en una
trayectoria 17 de movimiento generalmente eliptica u oval, con su eje longitudinal 18 generalmente perpendicular
con respecto a la superficie funcional 7 mencionada anteriormente del dispositivo de depilacidon y con su eje
transversal 19 generalmente paralelo con respecto a la superficie funcional 7 mencionada anteriormente y
perpendicular con respecto al plano 16 de sujecién de los elementos 5 de agarre.

Con esta disposicion, los elementos 5 de agarre pasan por etapas sucesivas de un ciclo de movimiento (mostradas
en la Fig. 1): En primer lugar, los elementos 5 de agarre se separan entre si, tal como se muestra en la Fig. 1(a). A
continuacién, se produce un movimiento de descenso hacia la superficie 8 de la piel, en el que los elementos 5 de
agarre se mueven practicamente de forma perpendicular con respecto a la superficie funcional 7 mencionada
anteriormente del dispositivo 1 de depilacién, de modo que, al final de este movimiento de descenso, los elementos
5 de agarre se acercan entre si, haciendo que los mismos contacten con un vello a arrancar y sujeten el vello entre
los mismos (Fig. 1(b)). A continuacién, se produce un movimiento de pasada opuesto al movimiento de descenso
mencionado anteriormente, de forma ventajosa, esencialmente perpendicular a la superficie 8 de la piel y la
superficie 7 funcional imaginaria del dispositivo 1 de depilacion, con los elementos 5 de agarre retirandose al interior
del dispositivo 1 de depilacion. En este caso, el movimiento de pasada es limitado, de modo que el vello 20 que ha
sido agarrado no es retirado totalmente, sino que soélo es estirado ligeramente. Al final del movimiento de pasada, los
elementos de agarre se separan nuevamente entre si (Fig. 1(d)), marcando el final de un ciclo de movimiento de los
elementos 5 de agarre. En este caso, la frecuencia de funcionamiento del dispositivo 14 de accionamiento es
elevada, de modo que el nuevo descenso y cierre (Fig. 1(e)) se produce tan rapidamente que el vello 20 no tiene
tiempo de retirarse por si mismo a su posicion inicial. La fijacion viscoelastica de la raiz del vello tenderia a realizar
dicha retraccion, ya que el vello no ha sido arrancado totalmente de su fijaciéon en la primera pasada. EI movimiento
de reajuste de los elementos 5 de agarre esta ajustado a la duracién de esta retraccion reactiva por parte de la
estructura de fijacién. De forma especifica, el nuevo agarre es tan rapido que la retraccion del vello se produce
solamente en menor medida o no se produce en absoluto. Tal como puede observarse en la Fig. 1(f), después del
cierre se produce otra “micropasada” ascendente de los elementos 5 de agarre, que da como resultado una retirada
adicional del vello 20 agarrado a una distancia adicional. Esta “micropasada” se repite hasta que el vello ha sido
retirado totalmente. Por lo tanto, el vello que se pretende arrancar es retirado sucesivamente en multiples
“micropasadas”, entre las que los elementos 5 de agarre se abren, se desplazan nuevamente hacia la piel y se
cierran nuevamente para agarrar el vello en una posicion mas baja del vello.

Dependiendo de la aplicacion deseada, podria no resultar necesario arrancar totalmente el vello. Después de cierta
distancia de retirada, es decir, después de cierto nimero de “micropasadas”, también es posible interrumpir el
descenso de los elementos 5 de agarre y cortar en su lugar el vello 20 mediante movimientos de abertura y cierre de
alta frecuencia de los elementos 5 de agarre o mediante un movimiento de cierre mejorado de los elementos 5 de
agarre. El resultado no es agarrar nuevamente el vello, sino retraer el vello mediante la relajacion del tejido de la raiz
del vello. Si la trayectoria de arranque ha sido suficientemente grande, esto provocara que el extremo del vello
desaparezca debajo de la superficie de la piel.

En una realizacion alternativa, el dispositivo de retirada de vello es una combinaciéon de un dispositivo de depilacion
y una maquina de afeitar. Con esta disposicion, el vello ligeramente retirado (como se ha descrito anteriormente) es
pinzado, recortado o cortado mediante un elemento de corte o cuchilla separados o un cortador de vello largo. A
continuacion, el residuo restante del vello con la raiz del vello se retira al interior de la piel y, de forma ideal, no
puede verse o tocarse.
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REIVINDICACIONES

Un método de retirada cosmética de vello, en el que el vello (20) a retirar es agarrado por elementos (5) de
agarre en forma de pinza accionados ciclicamente y es retirado al menos parcialmente de la piel mediante un
movimiento de pasada de los elementos (5) de agarre, en el que los elementos (5) de agarre se separan entre
si, se desplazan hacia la piel, se acercan entre si y se separan de la piel ciclicamente, caracterizado por que el
vello (20) agarrado por los elementos (5) de agarre es estirado separandolo de la piel en multiples pasadas
entre las que los elementos (5) de agarre se separan entre si y, para realizar el agarre nuevamente, se
desplazan nuevamente hacia la piel y se acercan nuevamente entre si.

El método segun la reivindicacién anterior, en el que la altura de pasada de una Unica pasada de los elementos
(5) de agarre es mas pequefia que la distancia de movimiento necesaria para arrancar totalmente un vello.

El método segun una de las reivindicaciones anteriores, en el que el periodo de tiempo entre dos pasadas, en
cuyo periodo de tiempo los elementos (5) de agarre realizan el agarre nuevamente, es inferior al periodo de
tiempo en el que un vello (20) parcialmente retirado volvera a su posicién original.

El método segun una de las reivindicaciones anteriores, en el que los elementos (5) de agarre son accionados
con una frecuencia de pasada superior a 0,5 kHz, preferiblemente, superior a 1 kHz.

El método segun una de las reivindicaciones anteriores, en el que, en una segunda o posterior pasada, el vello
es separado de un residuo de vello que permanece en la piel, especialmente por pinzado o corte.

Un dispositivo de retirada de vello, especialmente un dispositivo de depilaciéon, al menos con un par de
elementos (5) de agarre moviles en forma de pinza, un dispositivo (14) de accionamiento para generar un
movimiento de agarre ciclico de los elementos (5) de agarre acercandose y alejandose entre si y un
movimiento de pasada ciclico de los elementos (5) de agarre para la retirada al menos parcial de un vello (20)
agarrado; caracterizado por que el dispositivo (14) de accionamiento esta configurado de modo que, en un ciclo
de movimiento de los elementos (5) de agarre, la altura de pasada de los elementos (5) de agarre cerrados es
mas pequefia que la distancia de movimiento necesaria para arrancar totalmente un vello, y en el que los
elementos (5) de agarre pueden ser accionados segun un movimiento oscilante reciproco por el dispositivo (14)
de accionamiento, de modo que el mismo par de elementos (5) de agarre agarra sucesivamente multiples
veces el vello (20) a extraer sin la intervencion de otros elementos (5) de agarre.

El dispositivo de retirada de vello segun la reivindicacién anterior, en el que el dispositivo (14) de accionamiento
esta configurado de modo que un segmento de ciclo entre dos pasadas sucesivas de los elementos (5) de
agarre es mas corto que el periodo de tiempo necesario para que un vello parcialmente arrancado se retire a su
posicion original.

El dispositivo de retirada de vello segun una de las reivindicaciones 6 ¢ 7, en el que el dispositivo de
accionamiento de los elementos (5) de agarre tiene una frecuencia de pasada superior a 0,5 kHz,
preferiblemente, superior a 1 kHz.

El dispositivo de retirada de vello segun una de las reivindicaciones 6 a 8, en el que la altura de pasada de los
elementos (5) de agarre cerrados es inferior a 5 mm, preferiblemente inferior a 3 mm.

El dispositivo de retirada de vello segun una de las reivindicaciones 6 a 9, en el que el dispositivo (14) de
accionamiento tiene un accionador (15) que funciona en dos dimensiones.

El dispositivo de retirada de vello segin una de las reivindicaciones 6 a 10, en el que se dispone que los
elementos (5) de agarre se acerquen entre si con una fuerza de presion superior en la segunda o en una
pasada posterior para cortar el vello.

El dispositivo de retirada de vello segun una de las reivindicaciones 6 a 11, que tiene al menos una cuchilla de
corte que puede ser controlada durante el funcionamiento del dispositivo, de modo que, durante la segunda o
en una pasada posterior, la misma separa el vello de un residuo de vello que permanece en la piel por corte.
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