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ALIMENTADOR PARA ROBOTS, MEDIOS DE AUTOMATIZACION Y SIMILARES 

Campo tecnico 

La presente invencion hace referencia a un alimentador para robots equipado con 

vision artificial, medios de automatizacion y similares, segiln el preambulo de la reivindi-

cacion 1 y un metodo para la sujeci6n segun el preambulo de la reivindicacion 13. 

La invencion presentada aqui esta dirigida al campo de la automatizacion indus-

trial o en cualquier caso a todos los campos relacionados con la introduccion de un siste-

ma automatico robotizado, donde la demanda para sistemas robotizados flexibles capaces 

de cumplir los requisitos mas dispares esta creciendo continuamente. 

En particular, los campos industriales de uso concebidos para el alimentador se-

gun la invencion son caucho, plasticos y otros materiales sinteticos, vidrio, alimentacion, 

cosmetica, farmaceutica, industria medica, componentes para coches, electrodomesticos, 

ordenadores, electronica de consumo, fornituras de metal, la industria maderera y la in-

dustria de accesorios del mueble, etcetera. 

Estado de la tecnica 

De hecho, se siente cada vez mas la necesidad de alimentar diferentes sistemas de 

automatizacion industriales segOn diferentes requisitos de produccion. Actualmente, los 

productos industriales estan de hecho caracterizados por una vida ütil incluso mas corta, 

una disminucion de los vohlmenes de produccion y por la consiguiente necesidad de po-

der adaptar con rapidez las plantas a los requisitos de producci6n cambiantes, mientras se 

intenta minimizar los costes de esta adaptacion. 

Esta facilidad de adaptaci6n de las plantas a diferentes volumenes de produccion y 

la adaptacion de la produccion a diferentes productos finales a menudo son la unica justi-

ficacion economica que mantiene vivo el sistema de produccion automatico, evitando re-

currir a sistemas manuales, los cuales generalmente son mas caros y lentos pero mucho 

mas versatiles y fuerzan a las empresas a trasladar las plantas de producci6n a paises don-

de el trabajo es mas barato. 

Son conocidos alimentadores que estan controlados por robots del tipo Cartesiano, 

antropomorfico, cilindrico, etcetera. 

Estos alimentadores estan provistos de sistemas de vision artificial, tales como por 

ejemplo camaras de television lineales, de matriz, de 3-D y similares, que requieren tales 

condiciones de luz como para poder reconocer las partes mediante una camara de televi-

siOn. Las condiciones de iluminacion pueden ser creadas por iluminacion externa desde 

arriba o mediante un dispositivo de retroiluminacion dispuesto normalmente debajo del 

lecho que soporta las partes. 

El alimentador es llenado desde el exterior periodica y manualmente mediante una 

tolva con un elevador de tipo correa o de otras formas. 
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El sistema de vision artificial reconoce la parte cargada sobre el alimentador que 

es necesaria para la produccion y el robot la recoge. 

El documento US-A-5853078 muestra un alimentador para robots y un metodo 

para la sujecion segiin el preambulo de las reivindicaciones 1 y 13 respectivamente. 

Estos dispositivos conocidos producen el avance de las partes que constituyen la 

alimentacion para los robots mediante la agitacion mecanica y/o el movimiento lineal ob-

tenido mediante correas motorizadas. 

Un problema de estos alimentadores se debe al hecho de que cuando las partes a 

ser alimentadas comprenden al menos una porcion cilindrica, tienden a rodar, ofreciendo 

estadisticamente con mas frecuencia al robot partes que no pueden ser sujetadas con faci-

lidad, dejando de alimentarlo. 

Con este tipo de alimentador, sea de avance lineal y/o por vibracion, no es posible 

variar en todos los casos la posicion y la disposicion de las partes en la superficie, de esta 

forma ralentizando la cadena de producci6n con severos costes para la producci6n final. 

Ademas, debido a la dificil accesibilidad a las partes internas de alimentadores 

conocidos, limpiar el sistema de retroalimentacion es mas complicado, penalizando la ca-

lidad del sistema de vision y por lo tanto la eficiencia de la producci6n. 

Otra desventaja de un dispositivo de este tipo es que una vez que se ha realizado la 

recogida, no siempre es posible variar con facilidad o rapidez la posici6n y la disposicion 

de las partes a ser sujetadas en el lecho y por lo tanto tales partes deben ser devueltas al 

ciclo de producci6n junto con la nueva carga de partes a ser sujetadas. 

Al final de la recogida, por lo tanto, las partes que han permanecido en el lecho 

son descargadas del alimentador y reintroducidas en el proceso descrito anteriormente de 

forma que ocurra un ciclo continuo (lazo). 

Las partes son reintroducidas durante el paso para cargar mediante conductos, 

rampas y otras cintas transportadoras. 

Puede deducirse con facilidad que tal metodo es demasiado lento y laborioso, 

puesto que la operacion de recogida finaliza con el agotamiento de todas las partes, a ve-

ces llevando un namero indefinido de ciclos que es dificil de predecir. 

Ademas de esto, puesto que el robot debe descargar el alimentador al final de la 

recogida y luego cargarlo de nuevo, ocurren tiempos no productivos o de parada dema-

siado largos. 

Y por ultimo, pero no menos importante, debido a lo anterior con el fin de devol-

ver las partes rechazadas al ciclo es necesario proveer un gran espacio que sea suficiente 

para permitir que las partes rechazadas se transfieran desde la salida a la entrada del ali-

mentador por medio de movimiento, tales como cintas transportadoras, rampas y conduc-

tos. Estos medios, que a menudo provocan atascos especialmente durante la vibracion, 
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requieren la constante intervenciOn de un operario asignado y por lo tanto afectan de mo-

do importante a la economia del dispositivo. 

Explicacion de la invencion 

El objetivo de la presente invencion es eliminar los inconvenientes serialados ante-

riormente en tipos conocidos de alimentadores para robots, medios de automatizacion y 

similares, permitiendo a partes que comprenden porciones cilindricas cambiar su disposi-

ci6n y posicion en la superficie de forma que el robot pueda ser alimentado sin proble-

mas. 

Dentro de este objetivo, un objeto de la invencion es proveer un alimentador para 

robots, medios de automatizacion y similares que permita el acceso facil a las partes in-

ternas simplificando la operaci6n para limpiar el sistema de vision. 

Otro objeto de la invencion es proveer un alimentador para robots, medios de au-

tomatizaci6n y similares que sea facil de montar con medios que esten facil y comercial-

mente disponibles utilizando materiales utilizados comunmente de forma que el alimenta-

dor sea economicamente competitivo. 

Otro objeto de la invencion es proveer un alimentador que sea capaz de permitir la 

provision de un metodo de sujeci6n que limite la asistencia de personal asignado durante 

la produccion, intentando por lo tanto evitar el atasco de las partes durante cada ciclo. 

Otro objeto de la invencion es limitar el Tuner° de ciclos al que cada articulo ha 

de ser sometido antes de que sea seleccionado por los medios de vision y luego recogido 

por el robot. 

Este objetivo de la invencion, estos objetos y otros que resultaran aparentes de 

mejor modo a continuaci6n se consiguen mediante un alimentador para robots, medios de 

automatizacion y similares, segiln la reivindicacion 1 anexada y por un metodo de suje-

cion segian la reivindicacion 13 anexada. 

Breve descripcion de los dibujos 

Otras caracteristicas y ventajas de la invenciOn resultaran aparentes de mejor mo-

do a partir de la siguiente descripcion detallada de un ejemplo de realizacion preferido 

pero no exclusivo del alimentador para robots, medios de automatizacion y similares, 

ilustrado mediante ejemplo no limitador por los dibujos que acomparian, en los que: 

La figura 1 es una vista de perspectiva de un alimentador segun la invencion; 

La figura 2 es una vista de plano superior del alimentador; 

La figura 3 es una vista de secci6n del alimentador, tomada a lo largo de la linea 

III-III de la figura 2; 

La figura 4 es una vista de seccion del alimentador, tomada a lo largo de la linea 

Iv-Iv de la figura 2; 
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La figura 5 es una vista de perspectiva del alimentador provisto de medios de su-

jeci6n. 

Formas de realizar la invencion 

Con referencia a las figuras, un alimentador para robots, medios de automatiza-

ci6n y similares segAn la invencion, generalmente designado por el nOmero de referencia 

1, comprende un marco 2, que tiene un lecho de soporte 3 para las partes a ser alimenta-

das y medios de vision para reconocer las partes. 

Una caracteristica fundamental de la invencion es que el lecho 3 esta conectado a 

medios para la rotacion alrededor de una direccion que es sustancialmente perpendicular 

al piano de disposicion de las partes a ser alimentadas. 

El marco 2 puede comprender un plano base 20 sobre el que columnas de soporte 

21 para un anillo de soporte 22 estan fijadas; el lecho 3 puede moverse libremente sobre 

el anillo 22. 

Normalmente, tales medios de rotacion comprenden un motor 7 que esta conecta-

do al marco 2, tal como por ejemplo un motor asincrono, que esta fijado al piano base 20 

mediante un soporte motor 71. 

En el ejemplo de realizacion presentado aqui el lecho 3 coincide con el plano de 

disposicion de las partes. 

Ventajosamente, el movimiento rotatorio con el que el lecho esta provisto debido a 

los medios de rotacion puede ocurrir alrededor de la direccion que es sustancialmente 

perpendicular al plano de disposicion de las partes que coincide con un eje 70 del eje mo-

tor del motor 7. 

En el ejemplo de realizacion presentado aqui, el lecho 3 es unido al eje motor y es 

cerrado sobre el para rotar conjuntamente con el mediante una brida de traccion 72 y una 

brida de cietTe 73. 

Ventajosamente, los medios de rotacion pueden comprender un controlador de 

motor 75 que esta conectado a una abrazadera 76 que esta fijada al piano base 20 del 

marco 2. De esta manera, el motor 7 puede trabajar con aceleraciones y/o velocidades que 

estan controladas y variables dependiendo de las caracteristicas de las partes que son car-

gadas en el alimentador 1. 

El motor 7 puede ademas estar provisto de un tap& 74 para la proteccion de sus 

partes internas. 

Ventajosamente, el alimentador puede comprender medios de generaci6n de im-

pulsos que estan conectados al marco 2 y operan en una superficie interim 30 del lecho 3 

respecto del alimentador 1. 

Los medios de generaci6n de impulsos pueden comprender un iman de rebote 5, 

que esta asociado con una corredera movil 50 conectada al piano base 20. 
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Como alternativa, por ejemplo, los medios de generaci6n de impulsos pueden 

comprender un actuador operado neumaticamente que esta asociado con la corredera 50. 

Preferiblemente, dicho iman esta dispuesto en una posicion periferica respecto del 

centro del lecho 3. 

Los medios de vision para reconocer las partes a ser alimentadas pueden corn-

prender una camara de television 6ptica y medios de iluminacion que estan preferible-

mente fijados al marco 2. 

Estos medios de vision pueden estar dispuestos externamente respecto del alimen-

tador. En el ejemplo de realizacion descrito aqui estan dispuestos dentro del alimentador 

1. 

Ventajosamente, los medios de iluminacion pueden comprender un montaje de 

iluminacion 4 que esta soportado por un marco de soporte 40 que esta asociado con el 

piano base 20. 

El plano base 20 puede estar provisto de un anillo de pared 27 para retener las par-

tes a ser alimentadas sobre el lecho 3. 

El alimentador puede comprender ademas una tapa anti-rebote 28 que cubre al 

menos una porcion del lecho 3. La tapa 28 esta conectada al marco 2 mediante postes 29 

que estan fijados al piano base 20 y cuya intenci6n es impedir que las partes se escapen 

del perimetro del lecho 3. 

Finalmente, es posible proveer un acristalamiento protector para el montaje de 

iluminacion 4 que esta fijado al marco 2 mediante un borde de soporte 42. 

Con referencia a la figura 5, ventajosamente hay provistos medios para la sujecion 

de al menos una de las partes 9 a ser sujetada, que estan controlados por los medios de 

vision que seleccionan la parte a ser sujetada. 

Preferiblemente, los medios de sujecion pueden comprender un brazo movil 12,  

que tiene una mordaza de enganche 13. El brazo 12 esta acoplado para rotar alrededor de 

una direccion pivotante 60 que es paralela al eje 70. Ademas, el brazo 12 esta adaptado  

para moverse a lo largo de una direccion que es normal respecto del lecho de soporte 3. 

El brazo 12 puede ademas ser soportado por un miembro transversal sustentador 

14 que esta conectado a un elemento de tipo columna 11 conectado conjuntamente con el 

marco 2. 

El alimentador puede ser llenado con intervalos de tiempo con partes a ser alimen-

tadas desde el exterior mediante una tolva, mediante un elevador de correa, manualmente 

o por otros medios conocidos per se. 

Las partes se encuentran sobre el lecho de soporte 3 en una posicion aleatoria: el 

lecho 3, provisto de un movimiento rotatorio alrededor del eje 70 del eje motor, a cada 

vuelta coloca cada parte cerca del robot que tendra que sujetar las partes. 
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Para hacer que las partes esten de cara al robot con diferentes caras para poder 

aumentar estadisticamente las posibilidades de sujeci6n por el robot, se ariade un movi-

miento oscilante del motor 7 a la rotacion alrededor del eje 70. 

De esta forma es posible modificar la posicion de las partes sobre el lecho 3 du-

rante la rotacion y facilitar, tal y como se ha mencionado, la sujecion por el robot. 

Debido a la presencia del anillo 27, las partes no corren el riesgo de escapar del 

lecho de soporte 3 debido a la fuerza centrifuga producida por la rotaci6n. 

Para partes particulares, por ejemplo partes que tienen una forma fuertemente re-

dondeada, o para partes fragiles que pueden ser sujetadas por el robot solo en una de sus 

porciones, los movimientos oscilantes y rotatorios del lecho podrian no ser suficientes 

para impedir que se ralentizase el proceso. 

En este caso es posible activar los medios de generacion de impulsos, en la solu-

cion descrita aqui, el iman de rebote 5; esto supone que empuja una o mas de las partes 

para cambiar su disposici6n como consecuencia del impacto. 

Las partes no corren el riesgo de escapar del alimentador 1 debido a la presencia 

de la tapa anti-rebote 28. 

El iman 5 puede ser controlado por el operario por los medios de vision y su posi-

ci6n relativa respecto del marco 2 puede cambiarse mediante la activacion de la corredera 

movil 50. 

El metodo para sujetar al menos una parte del alimentador por el robot comprende 

los pasos de cargar el lecho de soporte 3 del alimentador con las partes 9 a ser sujetadas, 

seleccionar al menos una de las partes 9 a ser sujetada por medios de vision conectados al 

alimentador y recoger la parte o partes seleccionadas. 

Una particularidad de este metodo es que durante la sucesi6n de tales pasos las 

partes 9 a ser sujetadas son movidas continuamente. 

En la practica, la sujecion ocurre cuando las partes estan moviendose (sujeci6n en 

transito). 

Ventajosamente, el metodo puede incluir un paso para variar la orientaciOn espa-

cial de las partes 9 a ser sujetadas sobre el lecho de soporte 3. 

Preferiblemente, tal paso para variar la orientacion espacial puede comprender una 

diseminacion de las partes 9 a ser sujetadas por la actuacion de medios de generacion de 

impulsos. 

Estos impulsos pueden ser activados por los medios de generacion de impulsos, 

tales como por ejemplo el iman de rebote 5, el cual tal y como se ha mencionado es ope-

rado por la corredera movil 50 y empuja uno o mas de los objetos sobre el lecho para 

cambiar su posicion y disposicion. Estos impulsos, que son sustancialmente normales 

respecto del plano de disposicion de los objetos a ser sujetados, hacen que salten la parte 
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o las partes que estan cercas del punto de contacto con el lecho de soporte 3, cambiando 

por completo su orientacion espacial. 

Una vez que ha finalizado el paso de diseminacion, los objetos a ser sujetados son 

elegidos mediante la adquisicion de imagenes por los medios de vision del robot. Enton-

ces se realiza una seleccion entre los objetos a ser sujetados para identificar el objeto a ser 

elegido. 

Preferiblemente, la carga del lecho de soporte 3 con partes 9 a ser sujetadas es rea-

lizada continuamente a traves del proceso hasta que se completa el trabajo. 

Una vez que la sujeciOn de las partes seleccionadas por el robot ha sido completa-

da, con la actuacion de los impulsos, esta provisto un nuevo paso de diseminacion, tanto 

de los objetos que acaban de ser cargados como de los objetos que no han sido sujetados 

por el robot, impidiendo la descarga del alimentador 1. 

A partir de lo que se ha descrito anteriormente resulta por lo tanto evidente que la 

invencion consigue el objetivo y los objetos pretendidos, y en particular se seilala el he-

cho de que un alimentador para robots, medios de automatizacion y similares esta provis-

to que hace posible cambiar la posicion de las partes a ser alimentadas para favorecer es-

tadisticamente la sujecion por el robot. 

En particular, la provision de medios de generaci6n de impulsos que empujan el 

lecho de soporte para las partes a ser alimentadas hace posible modificar opcionalmente 

la disposici6n de tales partes tambien. 

Ademas, la provision de un movimiento de tales medios de generacion de impul-

sos hacen posible utilizar el alimentador segun la invencion para una variedad mayor de 

partes tanto en terminos de material como en terminos de geometria. 

Otra ventaja de la invencion es que la disponibilidad de un sistema que hace posi-

ble cambiar la posici6n y la disposici6n de cada parte individual requiere una minima agi-

tacion de las partes y por lo tanto hace que el alimentador para robots, medios de automa-

tizacion y similares segun la invencion sea particularmente adecuado para procesar partes 

con porciones delicadas o hechas de materiales particularmente fragiles. 

Ademas, la minimizacion del agitado reduce el umbral de ruido, mejorando la ca-

lidad del trabajo en la fabrica donde se utiliza tal alimentador. 

Otra ventaja del alimentador para robots segian la invencion es que provee, al me-

nos en el ejemplo de realizacion presentado aqui, mos espacio para los medios de vision 

dentro del alimentador, facilitando el acceso al interior del alimentador y simplificando 

asi las operaciones para limpiar tales medios de vision. 

Otra ventaja del alimentador segan la invencion es la provision de un metodo para 

sujetar al menos una parte seleccionada de otros objetos dispuestos en el lecho de soporte 

de un alimentador de un robot que hace posible, en un Arlie° ciclo de produccion agotar 

todos los articulos a ser sujetados. 
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En particular, la accion de los medios de generaci6n de impulsos, aplicados a un 

lecho de soporte rotatorio y vibratorio, permite al operario en todo momento cambiar la 

posicion espacial de los objetos depositados sobre el lecho y por lo tanto evitar la descar-

ga y subsiguiente recarga del alimentador con los objetos rechazados durante la clasifica-

eke. 

De esta manera, las partes son sujetadas durante su movimiento y esto permite una 

aceleracion del ciclo que opera a una mayor velocidad. 

Otra ventaja de la invencion es que debido a las pulsaciones generadas la accion 

del personal asignado en caso de atascos ya no es necesaria, por lo tanto aumentando la 

eficiencia final del sistema. 

Otra ventaja del metodo de sujeci6n de la invencion es que al haber eliminado los 

medios de movimiento para descargar desde el alimentador las partes rechazadas y los 

otros medios de movimiento para el transporte y carga de las partes a ser sujetadas, per-

mite ahorros economicos evidentes. 

Ademas, el uso de materiales que son facilmente disponibles y una mecanica 

constructiva simple hacen que el alimentador para robots, medios de automatizacion y 

similares segi'm la invencion sea competitivo desde el punto de vista econ6mico tambien. 

La invencion concebida de este modo es susceptible de numerosas modificaciones 

y variaciones, todas ellas estando dentro del ambito de las reivindicaciones anexadas. 

Todos los detalles pueden ademas ser reemplazados por otros elementos tecnica-

mente equivalentes. 

En la practica, los materiales utilizados asi como las dimensiones, pueden ser cua-

lesquiera segun los requisitos con la condicion de que sean consistentes con el objetivo 

constructivo. 

Donde los elementos tecnicos mencionados en cualquier reivindicacion esten se-

guidos por signos de referencia, esos signos de referencia, se han incluido con el Unice, 

objetivo de aumentar la inteligibilidad de las reivindicaciones y de modo acorde, tales 

signos de referencia no tienen efecto limitador alguno sobre la interpretacion de cada 

elemento identificado mediante ejemplo por tales signos de referencia 
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REIVINDICACIONES 

1. Un alimentador (1) para robots, medios de automatizacion y similares, que 
comprende un marco (2) que tiene un lecho de soporte (3) para las partes a ser alimenta-
das y medios de vision para reconocer dichas partes a ser alimentadas, dicho lecho de so-
porte (3) estando conectado a medios para la rotaci6n alrededor de una direccion que es 
sustancialmente perpendicular al piano de disposicion de dichas partes a ser alimentadas, 
caracterizado por el hecho de que comprende medios de generaci6n de impulsos que es-
tan conectados a dicho marco (2) y operan sobre dicho lecho de soporte (3), en el cual los 
impulsos activados por dichos medios de generacion de impulsos son sustancialmente 

normales respecto del piano de disposicion de los objetos a ser sujetados, para hacer que 
salten la parte o partes que se encuentran cerca del punto de contacto con dicho lecho de 

soporte (3) cambiando completamente su orientacion espacial. 

2. El alimentador segOn la reivindicacion 1, caracterizado por el hecho de que di-

cho marco (2) comprende un piano base (20) que soporta columnas de soporte (21) para 

un anillo de soporte (22) para dicho lecho de soporte (3). 

3. El alimentador segün una o mas de las anteriores reivindicaciones, caracteriza-

do por el hecho de que dichos medios de rotacion comprenden un motor (7) que esta co-

nectado a dicho marco (2) y es dependiente de las caracteristicas de dichas partes a ser 

alimentadas. 

4. El alimentador segOn una o mas de las anteriores reivindicaciones, caracteriza-

do por el hecho de que dicha direcci6n que es sustancialmente perpendicular a dicho 

piano de disposici6n de dichas partes a ser alimentadas coincide con el eje (70) del eje 

motor de dicho motor (7). 

5. El alimentador segUn una o mas de las anteriores reivindicaciones, caracteriza-

do por el hecho de que dicho lecho de soporte (3) esta asociado conjuntamente con dicho 

eje motor. 

6. El alimentador segun una o mas de las anteriores reivindicaciones, caracteriza-

do por el hecho de que dichos medios de generacion de impulsos comprenden un iman de 

rebote (5) que esta conectado a dicho marco (2) y opera en la superficie interim (30) de 

dicho lecho de soporte (3). 

7. El alimentador segiin la reivindicacion 6, caracterizado por el hecho de que di-

chos medios de generacion de impulsos comprenden una corredera movil (50) para el 

movimiento de dicho iman de rebote (5) que esta conectado a dicho piano base (20). 

8. El alimentador segUn una o mas de las anteriores reivindicaciones, caracteriza-

do por el hecho de que dichos medios de vision comprenden medios de iluminacion aso-

ciados con dicho marco (2). 

9. El alimentador segUn las reivindicaciones 2 y 8, caracterizado por el hecho de 

que dichos medios de iluminacion comprenden un montaje de iluminacion (4) que esta 

soportado por un marco de soporte (40) asociado con dicho piano base (20). 
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10. El alimentador segian una o mas de las anteriores reivindicaciones, caracteri-

zado por el hecho de que dichos medios de generacion de impulsos comprenden un ac-

tuador operado neumaticamente que esta conectado a dicho marco (2) y opera en la super-

ficie interna (30) de dicho lecho de soporte (3). 

11. El alimentador segian una o mas de las anteriores reivindicaciones, caracteri-

zado por el hecho de que comprende medios de sujecion para sujetar al menos una de di-

chas partes (9) a ser sujetada, que estan controladas por dichos medios de vision. 

12. El alimentador segun la reivindicacion 11, caracterizado por el hecho de que 

dichos medios de sujecion comprenden un brazo movil (12) que tiene una mordaza de 

enganche (13), dicho brazo movil (12) siendo retenido para la rotacion alrededor de una 

direcci6n pivotante (60) que es paralela a dicho eje (70) y estando ademas adaptado para 

moverse a lo largo de una direcci6n que es normal a dicho lecho de soporte (3). 

13. Un metodo para sujetar al menos una parte de un alimentador por un robot, 

que comprende los pasos de cargar el lecho de soporte (3) de dicho alimentador con di-

chas partes (9) a ser sujetadas, eligiendo al menos una de dichas partes (9) a ser sujetada 

mediante medios de vision para el reconocimiento de las partes a ser alimentadas, dichos 

medios de vision estando conectados a dicho alimentador y recogiendo dicha al menos 

una de dichas partes (9) a ser sujetada, durante la sucesi6n de dichos pasos dichas partes 

(9) a ser sujetadas moviendose continuamente, caracterizado por el hecho de que corn-

prende un paso para variar la orientacion espacial de dichas partes (9) a ser sujetadas en 

dicho lecho de soporte (3), dicho paso de variar la orientacion espacial comprendiendo 

una diseminaci6n de dichas partes (9) a ser sujetadas por la actuacion de medios de gene-

raciOn de impulsos, en donde los impulsos activados por dichos medios de generacion de 

impulsos son sustancialmente normales respecto del piano de disposici6n de los objetos a 

ser sujetados, para hacer que salten la parte o partes que estan cerca del punto de contacto 

con dicho lecho de soporte (3) cambiando completamente su orientacion espacial. 

14. El metodo segiin la reivindicacion 13, caracterizado por el hecho de que la 

carga de dicho lecho de soporte (3) con dichas partes (9) a ser sujetadas es realizada con-

tinuamente. 
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